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DESCRIPCION 

La invención se refiere a un procedimiento y un dispositivo para determinar una zona de imagen pronosticada, 
así como a un procedimiento y un dispositivo para reconstruir una zona de imagen pronosticada. 

En la transmisión digital de datos de video con  elevada resolución y coeficiente de repetición de imagen se 
necesitan procedimientos de codificación de video con gran eficiencia de compresión. Entonces se prescribe a menudo 
al procedimiento de codificación de video una velocidad de transmisión con la que debe alcanzarse una alta calidad de 
la imagen. 

Los procedimientos de codificación de video hoy usuales están estandarizados por ejemplo como MPEG2, 
MPEG4, ITU H.261, H.263 y H.264 (MPEG – Motion Picture Expert Group, Grupo de Expertos en Películas Animadas, 
ITU – International Telecommunication Union, Unión Internacional de Telecomunicaciones). Estos procedimientos de 
codificación de video se basan en un principio híbrido, compuesto por una predicción en el tiempo o temporal del 
contenido de una imagen (= compensación de movimiento), junto con una transformación, por ejemplo una DCT o bien 
ICT (DCT – Discrete Cosinus Transformation, transformada discreta coseno; ICT – Integer Coded Transformation, 
transformada codificada en número entero) y una cuantificación de la señal de error restante tras la compensación de 
movimiento y la transformación. En este procedimiento de codificación de video se transmiten esencialmente los 
parámetros del modelo de movimiento (vectores, modo de bloqueo) y los coeficientes resultantes de la señal de error 
residual. 

Mediante una mejora de la eficiencia de la compresión a igualdad de calidad de la imagen, se reduce la 
velocidad de los datos que se transmiten para transmitir una secuencia de video comprimida. Esto puede por ejemplo 
lograrse mediante una mejora de la predicción. Además, haciendo más fina la retícula de puntos de imagen pasando de 
una precisión a nivel de píxel a una precisión a nivel de semipixel, puede mejorarse la estimación del movimiento y con 
ello la compensación del movimiento. Un aumento adicional de la eficiencia de la compresión puede lograrse reduciendo 
el tamaño del bloque para el que se realiza la correspondiente predicción en el marco de la estimación de movimiento o 
bien compensación de movimiento. Además de una inter-predicción, es decir, el aprovechamiento de una correlación 
entre imágenes que se han tomado en diferentes instantes, puede lograrse mediante una intra-predicción un aumento 
de la eficiencia de la compresión. En esta intra-predicción se realiza una predicción para una zona de imagen en base a 
contenidos de imagen ya codificados y reconstruidos de la imagen actual. 

Por una solicitud de patente europea EP 1 501 312 A2 se conoce un método de codificación y decodificación 
de imágenes, así como un dispositivo que prevé para una predicción de un bloque de imágenes, además de una 
predicción local y temporal, también una predicción ponderada. La predicción ponderada prevé que un valor de un punto 
de imagen utilizado para la predicción se forme mediante adición ponderada de uno o varios valores de puntos de 
imagen de un bloque tal que este valor del punto de imagen o este conjunto de valores de puntos de imagen se 
multiplique por un primer factor de ponderación y la multiplicación del primer factor de ponderación y del valor del punto 
de imagen se superpongan aditivamente con un segundo factor de ponderación. 

Es tarea de la presente invención lograr una posibilidad con la que sea posible una mejora de la predicción. 

Esta tarea se resuelve mediante las respectivas reivindicaciones independientes. Ventajosos 
perfeccionamientos de la invención se reflejan en las reivindicaciones dependientes. 

En el procedimiento para determinar una zona de imagen pronosticada para una zona de imagen de una 
imagen, se determina un predictor temporal para la zona de imagen en base a una imagen anterior reconstruida referida 
a la imagen precedente en el tiempo, y se determina un predictor local para la zona de imagen dentro de una zona 
reconstruida de la imagen, minimizándose la magnitud del error entre la zona de imagen y la zona de imagen 
pronosticada en base a los predictores temporal y local, determinándose la zona de imagen pronosticada mediante el 
predictor local utilizando la zona de imagen reconstruida y mediante el predictor temporal utilizando una de las imágenes 
precedentes. 

Mediante el procedimiento correspondiente a la  invención se reduce un error de predicción (= magnitud del 
error) en base a la zona de imagen reconstruida mediante los predictores local y temporal y a la zona de imagen a 
predecir. Así puede incrementarse la eficiencia de la compresión, con lo que es posible un volumen de memoria 
reducido o bien un tramo de transmisión de banda estrecha para memorizar o transmitir una zona de imagen 
comprimida o bien datos de imagen con el procedimiento correspondiente a la invención. 

Cuando se genera la zona de imagen pronosticada combinando una primera zona de imagen formada por el 
predictor temporal y una segunda zona de imagen descrita por el predictor local en base a una regla de combinación, 
puede lograrse otra reducción adicional del error de predicción adaptando la regla de combinación a la zona de imagen 
a predecir.  

Si se describe preferiblemente mediante la regla de combinación una combinación ponderada mediante 
factores de ponderación de puntos de imagen que se correspondan de la primera y la segunda zona de imagen, 
entonces puede realizarse la regla de combinación de manera sencilla y eficiente. 
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Además, pueden describirse individualmente los factores de ponderación para cada punto de imagen de la 
primera y/o de la segunda zona de imagen. De esta manera se logra una mejora adicional de la predicción de la zona de 
imagen a predecir o bien una reducción del error de predicción. 

Alternativamente a ello, puede realizarse preferiblemente en base a la regla de combinación un giro o corte de 
al menos la primera o la segunda zona de imagen. Así puede seguirse afinando una adaptación de la primera y/o 
segunda zona de imagen, con lo que es posible aumentar la precisión de la predicción. 

En una ampliación ventajosa del procedimiento, se elige a partir de un conjunto de distintas reglas de 
combinación aquellas reglas de combinación que minimizan la magnitud del error. Esto tiene la ventaja de que con un 
pequeño coste adicional en señalización puede transmitirse la regla de combinación elegida desde un emisor, por 
ejemplo con un dispositivo para realizar el procedimiento para determinar una zona de imagen pronosticada, a un 
receptor con un dispositivo para realizar el procedimiento para reconstruir una zona de imagen pronosticada. 

Si se referencia mediante el predictor local una zona de imagen dentro de la zona ya reconstruida de la 
imagen, entonces puede mejorarse más aún la exactitud de la predicción del procedimiento. 

Preferiblemente se elige para determinar el predictor local a partir de un grupo de modos de intra-predicción 
que pueden predeterminarse aquel modo de intra-predicción que minimice la magnitud del error. De esta manera es 
posible una forma de proceder sencilla para determinar el predictor local. Además, reutilizando modos de intra­
predicción ya conocidos por los estándares, como por ejemplo H.264, puede lograrse una implementación económica. 

La invención se refiere también a un procedimiento para reconstruir una zona de imagen pronosticada, 
determinándose la zona de imagen pronosticada mediante un predictor local y un predictor temporal, formados según 
una de las reivindicaciones precedentes, en los que la zona de imagen pronosticada se genera mediante combinación 
de una primera zona de imagen formada por el predictor temporal y una segunda zona de imagen descrita por el 
predictor local. 

De esta manera se proporciona un procedimiento con el que pueden utilizarse para la reconstrucción los 
predictores local y temporal averiguados para determinar una zona de imagen pronosticada para una zona de imagen 
de una imagen. Así puede utilizarse el procedimiento para  reconstruir una zona de imagen pronosticada en el marco de 
un procedimiento de codificación de video en un receptor. 

El dispositivo de averiguación para determinar una zona de imagen pronosticada para una zona de imagen de 
una imagen incluye un primer módulo para determinar un predictor temporal para la zona de imagen de la imagen en 
base a una imagen anterior reconstruida respecto a la imagen precedente en el tiempo, un segundo módulo para 
determinar un predictor local para la zona de imagen a pronosticar en base a una zona reconstruida de la imagen, 
minimizándose la magnitud del error entre la zona de imagen y la zona de imagen pronosticada en base a los 
predictores temporal y local, determinándose la zona de imagen pronosticada mediante el predictor local utilizando la 
zona de imagen reconstruida y mediante el predictor temporal utilizando una de las imágenes anteriores. Con ayuda del 
dispositivo de averiguación puede implementarse y ejecutarse el procedimiento para determinar una zona de imagen 
pronosticada para una zona de imagen de una imagen, así como sus ampliaciones. 

La invención se refiere también a un dispositivo de reconstrucción para reconstruir una zona de imagen 
pronosticada, determinándose la zona de imagen pronosticada mediante un predictor local y uno temporal, habiéndose 
formado el predictor local y el predictor temporal en base a un dispositivo de averiguación para determinar una zona de 
imagen pronosticada, con un primer módulo de reconstrucción para formar una primera zona de imagen en base al 
predictor temporal y una de las imágenes anteriores precedentes en el tiempo a la imagen, un segundo módulo de 
reconstrucción para formar la segunda zona de imagen en base a una zona de imagen ya reconstruida en la imagen, un 
tercer módulo de reconstrucción para reconstruir la zona de imagen pronosticada mediante combinación de la primera y 
segunda zona de imagen. Con ayuda del dispositivo de reconstrucción puede implementarse y ejecutarse el 
procedimiento para reconstruir una zona de imagen pronosticada, así como sus ampliaciones. 

Otros detalles así como ventajas de la invención se describirán más en detalle en base al dibujo. En detalle 
muestran: 

figura 1 una representación esquemática del procedimiento y del dispositivo para determinar una zona de 
imagen pronosticada; 

figura 2 una representación esquemática del dispositivo y del procedimiento para reconstruir la zona de 
imagen pronosticada; 

figura 3 un esquema de una configuración usual para la codificación de imagen basada en bloques con una 
ampliación para realizar el procedimiento para averiguar una zona de imagen pronosticada; 

figura 4 configuración de píxeles del borde contiguos de una zona de imagen o bien bloque de imagen a 
predecir. 
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Los elementos con la misma función y forma de funcionamiento se han dotado en las figuras 1 a 4 de las 
mismas referencias. 

Con ayuda de la figura 1 se describirá más en detalle primeramente el procedimiento para averiguar una zona 
de imagen pronosticada. Una imagen BO o bien una imagen precedente en el tiempo RB a la imagen BO, incluye varias 
zonas de imagen, formadas por un conjunto de puntos de imagen BP, por ejemplo 8 × 8 o 4 × 4. Cada punto de imagen 
BP representa entonces un valor de brillo y/o valor cromático. Para el siguiente ejemplo de ejecución se supone para 
una zona de imagen una forma cuadrada, por ejemplo un bloque de imagen con 4 × 4 puntos de imagen. En general 
puede asumir una zona de imagen cualquier forma. 

En una primera etapa S1 se determina un predictor  temporal ZP para la zona de imagen BB que ha de 
predecirse. Esta zona de imagen BB se denomina también zona de imagen a predecir BB. Primeramente se busca una 
primera zona de imagen BBT en una de las imágenes RB que preceden en el tiempo a la imagen B0, que por ejemplo 
minimice una suma de las diferencias absolutas de puntos de imagen BP que se corresponden en la zona de la imagen 
a predecir BB y en la primera zona de imagen BBT. 

Si incluyen las correspondientes zonas de imagen BB y BBT por ejemplo en cada caso 4 × 4 puntos de 
imagen, entonces puede escribirse como fórmula esta primera etapa como sigue: 

( 

representando x, y posiciones de puntos de imagen BP dentro de las correspondientes zonas de imagen BB, BBT y |.| 

un valor absoluto. Se determina en la ecuación (1) aquella primera zona de imagen BBT en la imagen RB precedente en 

el tiempo a la imagen B0 que minimiza esta ecuación (1), es decir, SAD se hace mínimo. La posición de la primera zona 

de imagen BBT averiguada viene representada por el factor temporal ZP. La primera zona de imagen BBT puede 

formarse tanto en base a puntos de imágenes precedentes de la imagen RB como también mediante una interpolación 

de los puntos de la imagen RB, por ejemplo en puntos intermedios de la imagen (en ingles = halfpel). El especialista 

conoce desde hace mucho tiempo tales procedimientos de una estimación de movimiento, por ejemplo de un estándar 

H.263. 

En una segunda etapa S2 se determina un predictor local OP, que minimiza la magnitud del error FM entre la 

zona de imagen BB a predecir y la zona de imagen PBB pronosticada en base a los predictores temporal y local ZP, OP. 

La magnitud de la medida FM corresponde a un error de predicción. El predictor local OP utiliza una zona de imagen 

reconstruida RBB dentro de la imagen BO, que ya se ha reconstruido. 

En una primera variante del procedimiento correspondiente a la invención se averigua para determinar el 

predictor local OP una segunda zona de imagen BBO en la zona de imagen RBB ya reconstruida, que juntamente con la 

primera zona de imagen BBT averiguada mediante el predictor temporal ZP, minimiza la magnitud del error FM. 

Entonces se combinan o mezclan la primera y la segunda zonas de imagen BBT, BBO mediante una regla de 

combinación VKR. En el presente ejemplo de ejecución describe la regla de combinación VKR una mezcla ponderada 

punto a punto de la imagen de la primera y segunda zonas de imagen BBT, BBO mediante factores de ponderación 

asociados. Esto puede indicarse de la siguiente manera mediante una fórmula: 

siendo x, y posiciones de puntos de imagen BP dentro de las correspondientes zonas de imagen BB, BBT, BBO, |.| el 
valor absoluto, α un factor de ponderación temporal y β un factor de ponderación local. Entonces puede ser α + β = 1. 
En la ecuación (2) se determina aquella segunda zona de imagen BBO en la zona de imagen ya reconstruida PBB que 
minimiza esta ecuación (2), es decir, FM se hace mínimo. La posición de la segunda zona de imagen BBO averiguada 
viene representada por el predictor local OP. Los factores de ponderación α y β pueden adaptarse en función del 
contenido de la imagen, por ejemplo para α = 0,2 y β = 0,8 se asigna un peso mayor a la segunda que a la primera zona 
de imagen BBO, BBT, es decir, a la predicción local que a la predicción temporal. 
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a la zona de En la ecuación (2) corresponde el término 
imagen pronosticada PPB. Así se representa la zona de imagen pronosticada PPB mediante el predictor temporal ZP, 
que describe la imagen RB de la primera zona de imagen BBT precedente en el tiempo a la imagen B0, es decir 
RB(ZP), y el predictor local OP, que se representa utilizando la zona de imagen reconstruida RPP de la imagen BO de la 
segunda zona de imagen BBO, es decir, RBB(OP). 

En las ecuaciones (1) y (2) pueden colocarse, en lugar del valor absoluto, otras funciones, que describen una 
similitud entre la zona de imagen BO a predecir y la zona de imagen pronosticada PBB. Así puede generarse la 
magnitud del error FM, en lugar de mediante el valor absoluto, también mediante elevación al cuadrado, como por 
ejemplo: 

Las etapas S1 y S2 pueden utilizarse en el marco de  un procedimiento para codificar una o varias imágenes. 

Entonces pueden integrarse los predictores local y temporal OP, ZP en un flujo de datos DS y transmitirse desde un 

dispositivo de averiguación VE para determinar una zona de imagen pronosticada a un dispositivo de reconstrucción VD 

para reconstruir la zona de imagen pronosticada. 

La combinación o mezcla ponderada según la ecuación (2) es solamente una de las reglas de combinación 

VKR posibles. Así puede formarse la regla de combinación VKR en función de los predictores temporal y/o local ZP, OP 

determinados. Además, puede realizarse la elección de una regla de combinación VKR a partir de una cantidad que 

puede predeterminarse de reglas de combinación, tal que la regla de combinación elegida minimice la magnitud del 

error FM. Una posibilidad de elección a modo de ejemplo es: 

Índice VKR α β

0 0,2 0,8 

1 0.5 0,5

 2 0,8 0,2 

El índice VKR describe la regla de combinación utilizada. La regla de combinación elegida puede generarse 
separadamente en el dispositivo de averiguación VE y el dispositivo de reconstrucción VD. Alternativamente puede 
transmitirse esta regla de combinación VKR mediante el flujo de datos DS.  

En base a la figura 2 se describirá más en detalle la reconstrucción de la zona de imagen PBB pronosticada, 
habiéndose creado los predictores temporal y local ZP, OP según el procedimiento correspondiente a la invención para 
averiguar una zona de imagen pronosticada. El dispositivo VD para la reconstrucción recibe por ejemplo el flujo de datos 
DS, que incluye los predictores local y temporal OP, ZP. 

En una primera etapa de reconstrucción S’1, se obtiene la segunda zona de imagen BBO utilizando el predictor 
local OP a base de la zona de imagen RBB ya reconstruida de la imagen BO. 

En una segunda etapa de reconstrucción S’2 se genera la primera zona de imagen BBT en base al predictor 
temporal ZP utilizando la imagen RB precedente en el tiempo a la imagen B0. 

En una siguiente tercera etapa de reconstrucción S’3, se averigua mediante una mezcla de la primera y la 
segunda zona de imagen BBT, BBO la zona de imagen pronosticada PBB. La mezcla puede generarse mediante un 
promedio ponderado por puntos de imagen (x, y) de la primera y la segunda zonas de imagen. Esto puede 
representarse mediante la siguiente ecuación: 
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siendo x, y posiciones de los puntos de imagen BP dentro de las correspondientes zonas de imagen BBT, BBO, α el 
factor de ponderación temporal y β el factor de ponderación local. Los valores de los factores de ponderación utilizados 
entonces son idénticos en el procedimiento para la averiguación y en el procedimiento para la reconstrucción. 

La zona de imagen pronosticada y con ello reconstruida PBB, puede finalmente copiarse en la correspondiente 
posición dentro de la zona de imagen reconstruida RBB.  

En una segunda variante del procedimiento, se averigua para determinar el predictor local OP un modo de 
intra-predicción IPM que minimiza la magnitud del error FM. Entonces se determina el modo de intra-predicción IPM en 
base a la zona de imagen reconstruida RBB de la imagen BO, considerándose por ejemplo píxeles del borde de zonas 
de imagen reconstruidas directamente contiguas de la zona de imagen a predecir BB. Esto se explicará más en detalle 
en base a la figura 4. 

La figura 4 muestra la zona a predecir BB, indicándose los distintos puntos de imagen, como por ejemplo 
BB(0,0). Si se reconstruyen por ejemplo zonas de imagen de izquierda a derecha y de arriba hacia abajo, entonces 
resulta la zona de imagen reconstruida RBB tal como se observa por ejemplo en la figura 1. A esta zona de imagen 
reconstruida pertenecen las zonas de imagen ya reconstruidas RBA, RBC y RBD, que se encuentran arriba, arriba la 
izquierda y a la izquierda en la zona de imagen a predecir BB. Al respecto se indican puntos de imagen individuales, 
como por ejemplo RBA(3,3), limitando estos puntos de imagen directamente con la zona de imagen a predecir BB. 

Para determinar el predictor local OP se determina uno de los modos de intra-predicción IPM que minimiza la 
magnitud del error FM. Tales modos de intra-predicción IPM le son conocidos al especialista por ejemplo por el estándar 
de codificación de video H.264. Allí se utilizan ocho modos de intra-predicción diferentes que se diferencian, además del 
modo de predicción de componente constante, en cada caso en la dirección de predicción. Así se conocen por ejemplo 
según H.264 los siguientes modos de intra-predicción: 

número de modo   denominación

 0 modo de predicción vertical

 1 modo de predicción horizontal

 2 modo de predicción de componente  

constante

 3 modo de predicción diagonal -hacia 

abajo- hacia la izquierda 

4 modo de predicción diagonal-hacia 

abajo- hacia la derecha 

5 modo de predicción vertical –hacia la

  derecha 

6 modo de predicción horizontal-hacia 

abajo 

7 modo de predicción vertical-hacia la

  izquierda

 8 modo de predicción horizontal-hacia

 arriba 

Así pueden indicarse, indicando el número de modo correspondiente al modo intra-predicción, una de las 
normas para formar el correspondiente modo de intra-predicción. Si se utiliza por ejemplo el número de modo 2, 
entonces resulta un valor de predicción idéntico para todos los puntos de imagen de la segunda zona de imagen BBO.
Éste es: 
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identificándose con i el correspondiente punto de imagen. El valor de predicción que resulta de la ecuación 5 se asigna 
a todos los puntos de imagen de la segunda zona de imagen BBO. 

Para averiguar un modo de intra-predicción IPM óptimo, se calculan por ejemplo para todos los modos de intra­
predicción IPM segundas zonas de imagen BBO y éstas se llevan en cada caso a la ecuación (3). Finalmente, se elige 
el modo de intra- predicción IPM que minimiza la magnitud del error FM. El modo de intra-predicción IPM determinado 
se representa mediante el predictor local OP. Si minimiza por ejemplo el modo de intra-predicción con el número de 
modo 5 la magnitud del error, entonces es OP = 5. 

En la ecuación (3) se ha realizado un promedio ponderado de los correspondientes puntos de imagen de la 
primera y la segunda zona de imagen BBT, BBO tal que cada punto de imagen de la primera zona de imagen se ha 
multiplicado por el factor de ponderación temporal α y cada punto de imagen de la segunda zona de imagen por el factor 
de ponderación local β. En una ampliación del procedimiento correspondiente a la invención, se dota cada punto de 

imagen de un factor de ponderación  individual temporal y local respectivamente. Tales factores de 
ponderación individuales temporales y locales pueden tener o tienen la siguiente forma: 

Una utilización de tales factores de ponderación  individuales temporales y locales trae como 
consecuencia que en el borde superior izquierdo de la zona de imagen a predecir la predicción local obtenga una 
influencia mayor sobre la superposición ponderada que en el borde inferior derecho. 

Cuando se utilizan idénticos factores de ponderación temporales y locales para cada punto de imagen, se 
amplían las ecuaciones (2) y (4) como sigue: 

20 

Además, pueden elegirse factores de ponderación  individuales locales y temporales 
diferentes en función del correspondiente modo de intra-predicción IPM elegido. 

El procedimiento para determinar una zona de imagen  pronosticada, así como el procedimiento para 
reconstruir una zona de imagen pronosticada, pueden utilizarse en un procedimiento de codificación de imagen. Esto se 
describe a modo de ejemplo en base a la figura 3. En la figura 3 se representa en forma detallada una posible 
configuración en forma de un esquema básico de conexión para la codificación de imágenes o la decodificación de 
imágenes, que puede utilizarse en el marco de una codificación de imágenes basada en bloques. Aquí se muestra más 
en detalle la utilización del procedimiento en un procedimiento de codificación de video, representándose con trazo 
discontinuo las ampliaciones para la integración de los procedimientos para la determinación y la reconstrucción 
respectivamente. 

En el procedimiento de codificación de imágenes basado en bloques se divide una imagen digitalizada BO, RB 
usualmente en zonas de imagen cuadradas BB del tamaño 8 × 8 puntos de imagen BP o 16 × 16 puntos de imagen BP 
y se llevan a la configuración para la codificación de imágenes. 

A un punto de imagen está usualmente asociada inequívocamente una información de codificación, por 
ejemplo información de brillo (valores de luminancia) o información de color (valores de crominancia). 

En el procedimiento de codificación de imágenes basado en bloques se diferencia entre distintos modos de 
codificación de imagen. En el llamado modo de codificación intra-imagen se codifica y transmite en cada caso la imagen 
completa con la información de codificación completa, asociada a los puntos de la imagen (imagen I). En el modo de 
codificación inter-imágenes se codifica y transmite en cada caso sólo la información diferencial entre dos imágenes 
sucesivas (imagen P, imagen B). 
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Para conmutar entre el modo de codificación intra-imagen y el modo de codificación inter-imágenes, se prevén 
dos unidades de interruptor SE. Para realizar el modo de codificación inter-imágenes, se prevé una unidad de 
sustracción S, en la que se forma la diferencia entre la información de imagen de dos imágenes sucesivas. La 
codificación de imagen completa es controlada mediante una unidad de control de codificación de imagen ST. Las 
zonas de imagen a codificar BB o zonas de imagen diferencial DB se llevan en cada caso a una unidad de codificación 
de transformación DCT, en la que se aplica a la información de codificación asociada a los puntos de imagen una 
codificación de transformación, por ejemplo la transformación discreta de coseno (DCT). 

No obstante, en general puede realizarse cualquier codificación de transformación, por ejemplo una 
transformación discreta de seno o también una transformación discreta de Fourier. 

Los coeficientes espectrales formados mediante la codificación de transformación se cuantifican en una unidad 
de cuantificación Q y se llevan a un multiplexor de codificación de imágenes (no representado), por ejemplo para la 
codificación de canal y/o para la codificación de entropía. En un bucle interno de reconstrucción se cuantifican 
inversamente los coeficientes espectrales cuantificados en una unidad de cuantificación inversa IQ y se someten a una 
codificación de transformación inversa en una unidad de codificación de transformación inversa IDCT. 

Además, en el caso de una codificación inter-imágenes en una unidad de adición AE se añade información de 
imagen de la correspondiente imagen precedente. Las imágenes reconstruidas de esta manera se memorizan en una 
memoria de imagen SP. En la memoria de imagen SP se ha representado simbólicamente, para simplificar, una unidad 
para la estimación de movimiento/compensación de movimiento MC. Esta unidad para la compensación de movimiento 
MC genera un vector de movimiento, es decir, el predictor temporal ZP. 

Además se prevé un filtro de bucle (filtro de loop LF), que está unido con la memoria SP, así como con la 
unidad de sustracción S. 

Al multiplexor de codificación de imágenes se llevan, adicionalmente a los datos de imagen transmitidos, un 
señalizador (flag) de modo P, con el que se indica en cada caso si se ha realizado una codificación intra- o bien inter­
imágenes. 

Además se llevan índices de cuantificación  q para los coeficientes espectrales al multiplexor de codificación de 
imagen. 

También el predictor temporal ZP, es decir, un vector de movimiento, se asocia en cada caso a una zona de 
imagen o bien bloque de imagen y/o a un macrobloque, que por ejemplo presenta cuatro bloques de imagen con 
información sobre brillo y dos bloques de imagen con información de color y se lleva al multiplexor de codificación de 
imagen. 

Además se prevé una indicación de información f para activar o desactivar el filtro de bucle LF. 

A un módulo MV son accesibles la zona de imagen a  predecir BB, la primera zona de imagen BBT y la zona de 
imagen reconstruida RBB. La primera zona de imagen BBT se genera utilizando la estimación de movimiento MC y tras 
aplicar el filtro de bucle LF. El módulo MV averigua primeramente el predictor local OP, que minimiza la magnitud del 
error, por ejemplo según la ecuación (3). 

El módulo MV genera entonces una zona de imagen temporal TBB, que cumple con la siguiente ecuación: 

Con ayuda de esta zona de imagen temporal TBB se logra que tras una adición de esta zona de imagen 
temporal TBB con la primera zona de imagen BBT, resulte en la unidad de adición adicional ADD la zona de imagen 
pronosticada PBB, que puede seguirse procesando. Cuando se utiliza la ecuación (4), resulta TBB(x,y) en relación con: 

El procedimiento para averiguar la zona de imagen pronosticada PBB puede realizarse mediante el dispositivo 
de averiguación VE. Este dispositivo de averiguación incluye las siguientes unidades: 

- un primer módulo M1 para determinar un predictor temporal ZP para la zona de imagen a predecir BB de la imagen 
B0 en base a una imagen anterior reconstruida RB precedente a la imagen B0;  

- un segundo módulo M2 para determinar el predictor temporal OP para la zona de imagen a predecir BB en base a 
una zona de imagen reconstruida RBB de la imagen BO, minimizándose la magnitud del error FM entre la zona de 
imagen a predecir BB y la zona de imagen pronosticada PBB en base a los predictores temporal y local ZP, OP, 
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determinándose la zona de imagen pronosticada PBB mediante el predictor local OP utilizando la zona de imagen 
reconstruida RBB y mediante el predictor temporal ZP utilizando una de las imágenes precedentes RB. 

Este dispositivo de averiguación VE puede integrarse en un dispositivo que ejecuta un procedimiento de 
codificación de video. 

5 El procedimiento para la reconstrucción de la zona de  imagen pronosticada RBB puede realizarse mediante el 
dispositivo de reconstrucción DV. Entonces incluye este dispositivo de reconstrucción DV los siguientes módulos de 
reconstrucción: 

- primer módulo de reconstrucción M’1 para formar la primera zona de imagen BBT en base al predictor temporal ZP 
y a una imagen anterior RB que precede en el tiempo a la imagen BO; 

10 - segundo módulo de reconstrucción M’2 para formar la segunda zona de imagen BBO en base a la zona de imagen 
RBBM ya reconstruida en la imagen BO; 

- tercer módulo de reconstrucción M’3 para reconstruir la zona de imagen pronosticada mediante combinación de la 
primera y la segunda zona de imagen BBT, BBO, teniendo en cuenta la regla de combinación VKR. 

Este dispositivo de reconstrucción VD puede integrarse en un dispositivo que ejecute un procedimiento de 
15 codificación de video. El dispositivo de averiguación VE y el dispositivo de reconstrucción VD pueden estar integrados 

en un aparato de telefonía móvil, por ejemplo que funcione según el estándar GSM (GSM- Global System for Mobile 
Communications, sistema global para comunicaciones móviles), o en un aparato de red fija, por ejemplo un ordenador, 
conectado a una LAN (LAN- Local Area Network, red de área local). Además pueden implementarse y realizarse los 
dispositivos VD, VE en hardware, como software ejecutable sobre un procesador o como combinación de software y 

20 hardware. 
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REIVINDICACIONES 

1. Procedimiento para determinar una zona de imagen pronosticada (PBB) para una zona de imagen (BB) de 
una imagen (B0), en el que 

a) se determina en una primera etapa un predictor temporal (ZP) para la zona de imagen (BB) en base a una 
imagen anterior reconstruida (RB) que precede en el tiempo a la imagen (B0), 

b) se determina en una segunda etapa un predictor local (OP) para la zona de imagen (BB) dentro de una zona 
de imagen reconstruida (RBB) de la imagen (B0), que minimiza la magnitud del error (FM) entre la zona de 
imagen a pronosticar (BB) y la zona de imagen pronosticada (PBB) en base a los predictores temporal y local 
(ZP, OP), 

c) la zona de imagen pronosticada (PBB) se determina mediante el predictor local (OP) utilizando la zona de 
imagen reconstruida (RBB) y mediante el predictor temporal (ZP), utilizando una de las imágenes precedentes 
(RB). 

2. Procedimiento según la reivindicación 1, 

caracterizado porque la zona de imagen pronosticada (PBB) se forma mediante combinación de una primera zona 
de imagen (BBT) formada por el predictor temporal (ZP) y una segunda zona de imagen (BBO) descrita por el 
predictor local (OP), en base a una regla de combinación (VKR). 

3. Procedimiento según la reivindicación 2, 

caracterizado porque mediante la regla de combinación (VKR) se describe una combinación ponderada mediante 
puntos de imagen (BP) de la primera y la segunda zona de imagen (BBT, BBO) mediante factores de ponderación 
(α, β). 

4. Procedimiento según la reivindicación 3, 

caracterizado porque los factores de ponderación (α, β) se describen individualmente para cada punto de imagen 
(BP) de la primera y/o de la segunda zona de imagen (BBT, BBO). 

5. Procedimiento según una de las reivindicaciones 2 a 4, 

caracterizado porque en base a la regla de combinación (VKR) se realiza un giro o corte de al menos la primera o 
la segunda zona de imagen (BBT, BBO). 

6. Procedimiento según una de las reivindicaciones 2 a 5, 

caracterizado porque de entre un conjunto de distintas reglas de combinación, se elige aquella regla de 
combinación (VKR) que minimiza la magnitud del error (FM). 

7. Procedimiento según una de las reivindicaciones precedentes, 

caracterizado porque mediante el predictor local (OP) se referencia una zona de imagen dentro de la zona de 
imagen (RBB) ya reconstruida de la imagen (BO). 

8. Procedimiento según una de las reivindicaciones precedentes, 

caracterizado porque para determinar el predictor local (OP) de entre un grupo de modos de intra-predicción que 
pueden predeterminarse, se elige aquel modo de intra-predicción (IPM) que minimiza la magnitud del error (FM). 

9. Procedimiento para reconstruir una zona de imagen pronosticada (PBB), 

en el de la zona de imagen pronosticada (PBB) se determina mediante un predictor local y un predictor temporal 
(OP, ZP), formados en base a un procedimiento para determinar una zona de imagen pronosticada según una de 
las reivindicaciones precedentes, en el que la zona de imagen pronosticada (PBB) se genera mediante combinación 
de una primera zona de imagen (BBT) formada por el predictor temporal (ZP) y una segunda zona de imagen 
(BBO) descrita por el predictor local (OP). 

10. Dispositivo de averiguación (VE) para determinar una zona de imagen pronosticada (PBB) para una zona de imagen 
(BB) de una imagen (B0), con 

- un primer módulo (M1) para determinar un predictor temporal (ZP) para la zona de imagen (BB) de la imagen 
(B0) en base a una imagen anterior reconstruida (RB) precedente en el tiempo a la imagen (B0) en una 
primera etapa, 
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- un segundo módulo (M2) para determinar un predictor local (OP) en una segunda etapa para la zona de 
imagen (BB) en base a una zona de imagen reconstruida (RBB) de la imagen (BO), que minimiza la magnitud 
del error (FM) entre la zona de imagen a predecir (BB) y la zona de imagen pronosticada (PBB) en base a los 
predictores temporal y local (ZP, OP), 

5 determinándose la zona de imagen pronosticada (PBB) mediante el predictor local (OP) utilizando la zona de 
imagen reconstruida (RBB) y mediante el predictor temporal (ZP) utilizando una de las imágenes precedentes (RB). 

11. Dispositivo de reconstrucción (VD) para reconstruir una zona de imagen pronosticada (PBB), determinándose la 
zona de imagen pronosticada (PBB) mediante un predictor local y un predictor temporal (OP, ZP), habiéndose 
formado el predictor local (OP) y el predictor temporal (ZP) en base a un dispositivo de averiguación (VE) para 

10 determinar una zona de imagen pronosticada (PBB) según la reivindicación 10, con 

- un primer módulo de reconstrucción (M’1) para formar una primera zona de imagen (BBT) en base al predictor 
temporal (ZP) y una imagen anterior (RB) precedente en el tiempo a la imagen (BO); 

- un segundo módulo de reconstrucción (M’2) para formar la segunda zona de imagen (BBO) en base a una 
zona de imagen ya reconstruida (RBB) en la imagen (BO); 

15 - un tercer módulo de reconstrucción (M’3) para reconstruir la zona de imagen pronosticada (PBB) combinando 
la primera y la segunda zona de imagen (BBT, BBO). 
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