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DESCRIPCION

Método de codificacion y decodificacion de vector de movimiento y aparato asociado y método de codificacion y
decaodificacion de sefial de imagen y aparato asociado

DESCRIPCION
CAMPO TECNICO

La presente invencion se refiere a un método de determinacion (calculo) de la diferencia de vector de movimiento y un
elemento de determinacion (calculo) de diferencia de vector de movimiento para determinar (calcular) una diferencia
entre vectores de movimiento mediante la prediccién de compensacion de movimiento de una imagen movil, un método
para determinacion de un vector de movimiento reconstruido a partir de la diferencia y un elemento para la determinacién
del vector de movimiento reconstruido a partir de la diferencia asi como un aparato de codificacion de imagen en
movimiento y un aparato de decodificacion de imagen en movimiento para codificar y decodificar una sefial de imagen en
movimiento para lo que se aplica la determinacion de la diferencia y la determinacion del vector de movimiento
reconstruido a partir de la diferencia, respectivamente.

ANTECEDENTES DE LA INVENCION

En el caso de digitalizar una sefial de una imagen en movimiento para registrar y transmitir los datos digitales asi
obtenidos, puesto que su cantidad de datos se hace muy grande, se pone en practica la codificacion (compresion) para
los datos. Como un sistema de codificacién representativo, existe una codificacién predictiva de compensacion de
movimiento.

El principio de la prediccion de la compensacion del movimiento se ilustra en la Figura 9. En la Figura 9, la codificacion
predictiva de compensacion del movimiento es un método que utiliza la correlacién en una direcciéon de base de tiempos
de una sefal de imagen. Este método predice una imagen actualmente introducida (imagen de trama actual) a partir de
una sefial de imagen conocida ya decodificada y reproducida (sefial de imagen de trama anterior) para desplazar la sefal
de imagen conocida, decodificada y reproducida (sefial de imagen de trama anterior) en correspondencia con el
movimiento de la sefial para transmitir solamente la informaciéon de movimiento (vector de movimiento MV) en ese
momento y la informacién de error predictiva en ese momento, con lo que se comprime la cantidad de informacién
requerida para la codificacion.

Como representacion de uno de los métodos de codificacion y de decodificacion predictiva de compensacion de
movimiento, segun se describié anteriormente, existe el asi denominado MPEG (Grupo de Expertos para Imagenes en
Movimiento) 1. Este grupo MPEG1 es una denominacién popular del sistema de codificacion de imagen en movimiento
que ha progresado en el WG (Grupo de Trabajo) 11 de SC (Sub-Comité) 29 de JTC (Comité Técnico Conjunto) 1 de la
asi denominada ISO (Organizacion de Normalizacion Internacional) y la IEC (Comision Electrotécnica Internacional).

MPEG1 tiene un procesamiento de codificacion de intratrama y de intertramas y la codificacion predictiva de
compensacion de movimiento se utiliza en el caso del procesamiento de codificacion de intertramas. Una prediccion de
compensacion de movimiento, a modo de ejemplo, en este momento, se ilustra en la Figura 10. En esta Figura 10, en la
prediccion de compensacion de movimiento en este momento, una trama (imagen) se divide en pequefios bloques
(denominados macrobloques (MB) y cada uno de ellos esta constituido por 16 lineas x 16 pixels) para realizar la
codificacion predictiva de compensacion de movimiento en unidades de dichos pequefios bloques. En la Figura 10, a
modo de ejemplo, se representa la prediccion de compensacion de movimiento en el caso de procesamiento de
codificacion de intertramas, la predicciéon en sentido directo entre, a modo de ejemplo, la trama anterior presente, con
anterioridad, en el punto del tiempo y la trama actual y la prediccion en sentido inverso entre, a modo de ejemplo, la
trama futura presente en el futuro en el punto de tiempo y en la trama actual se ilustran en esta figura.

Una forma de realizacion practica, a modo de ejemplo, de la compensacion del movimiento, en este momento, se ilustra
en la Figura 11. Inicialmente, como procesamiento de la primera etapa, la imagen P (a codificarse) indicada por P en la
figura, que salta operativamente sobre varias imagenes, es codificada de forma predictiva utilizando la imagen |, indicada
por | en la figura, o cualquier otra imagen P. Dicha operacion de codificacion predictiva se realiza de forma ciclica. A
continuacién, como procesamiento de la segunda etapa, las imagenes B, indicadas por B en la figura situadas entre
imagenes P, imagenes | o entre la imagen P y la imagen | son objeto de codificacion predictiva secuencial desde la
imagen P o la imagen | antes o después de dichas imagenes B. Conviene sefialar que la imagen | es la imagen
codificada intratrama que se prepara sin uso de compensacion del movimiento. Ademas, flechas (excepto la flecha que
indica la direccion de tiempo t) en la Figura 11 indican direcciones de predicciones del movimiento.

Para la compensacion del movimiento en MPEG1, existen cuatro clases de modos, descritos a continuacién, en
unidades de macrobloques. Esto es, existen:

un modo de prediccidon desde una trama presente, con anterioridad, en un punto en el tempo como primer modo de
compensacion de movimiento (modo predictivo en sentido directo);
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un modo de prediccion a partir de una trama presente en el futuro, en un punto del tiempo, como segundo modo de
compensacion del movimiento (modo predictivo en sentido inverso);

un modo de prediccion lineal a partir de tramas anteriores y futuras como un tercer modo de compensacion de
movimiento (modo predictivo bidireccional) (esto es, bloques predictivos desde una trama anterior y bloques predictivos
desde una trama futura se someten a un calculo del valor medio en cada pixel) y

un modo que no tenga ninguna compensacion de movimiento como cuarto modo de compensacion de movimiento (esto
es, un modo intracodificado).

Entre estas cuatro clases de modos de compensacién del movimiento, en la imagen P, un modo éptimo de entre los
primeros y cuartos modos de compensacion de movimiento se seleccionan en unidades de macrobloques. En este
momento, como la trama anterior a la que se hace referencia en el momento de la prediccién de la compensacion de
movimiento con respecto a la imagen de trama actual, existe una sola trama. Ademas, en la imagen B, un modo éptimo
de entre los primeros a cuartos modos de compensacién de movimiento se selecciona en unidades de macrobloques. En
este momento, como la trama pasada y la trama futura a la que se hace referencia en el momento de la prediccion de la
compensacion del movimiento con respecto a la imagen de la trama actual, existen tramas Unicas, respectivamente.

En la imagen P y la imagen B, como vector de movimiento en unidades del macrobloque, un vector de movimiento que
hace referencia a la trama anterior existe en prediccién en el primer modo de compensacion de movimiento. En
prediccion en el segundo modo de compensacién de movimiento, un vector de movimiento que hace referencia a la
trama futura existe en este modo. En la prediccién en el tercer modo de compensacion de movimiento, existen vectores
de movimiento que hacen referencia a las tramas anteriores y futuras, respectivamente.

En MPEGH1, los vectores de movimiento proporcionados en unidades de estos macrobloques se hacen someter a
determinacion (calculo) de la diferencia mediante el elemento de determinacion (calculo) de la diferencia representado en
la Figura 12 haciendo uso del hecho de que la informacién del vector de movimiento dada en unidades de macrobloques
tienen una alta correlacion espacial y se transmite la informacion de la diferencia asi obtenida.

En un sentido mas practico, en este elemento de determinacion de la diferencia, el terminal 404 se alimenta con las
sefiales del modo de compensacién de movimiento dadas como cuatro clases de los primeros a cuartos modos de
compensacion de movimiento y el terminal 401 es alimentado con una sefial de vector de movimiento actualmente
introducida. La sefial de vector de movimiento actualmente introducida se envia al terminal comdn del conmutador 406 y
se afiade al terminal de entrada del circuito de diferencia 405 y la sefial del modo de compensacion de movimiento se
envia al dispositivo de conmutacion 403.

El terminal seleccionado (conmutado) a del conmutador 406 esta conectado al terminal de entrada de registro 402a para
el vector de referencia de trama anterior del grupo de registros 402 y el terminal seleccionado b esta conectado al
terminal de entrada de registro 402b para un futuro vector de referencia de trama del grupo de registro 402. Ademas, el
terminal de salida de registro 402a para el vector de referencia de trama anterior del grupo de registro 402 esta
conectado al terminal seleccionado a del conmutador 407 y el terminal de salida del registro 402b, para el vector de
referencia de trama futura, esta conectado al terminal seleccionado b del conmutador 407. Estos conmutadores 406 y
407 son de una estructura tal que cualquiera de los terminales seleccionados a y b se selecciona en funcion de la sefal
de conmutacion de registro S401 proporcionada a la salida del dispositivo de conmutacion 403 suministrada con la sefial
de modo de compensacién de movimiento. Una salida del conmutador 407 se envia para sustraer el terminal de entrada
del circuito de diferencia 405.

En consecuencia, el circuito de diferencia 405 toma una diferencia entre la sefial de vector de movimiento S402, que ha
sido objeto de lectura a través del conmutador 407 desde el grupo de registro 402, en conformidad con la sefial de
conmutaciéon de registro S401 proporcionada desde el dispositivo de conmutacion 403 y de la sefial de vector de
movimiento procedente del terminal 401. Una diferencia proporcionada por el circuito de referencia 405 se genera a la
salida del terminal 408 como un vector de movimiento de diferencia desde el circuito de determinacion de la diferencia.

La sefial de vector de movimiento, actualmente introducida, es objeto de sobre-escritura en el registro 402a o 402b
designado por la sefial de conmutacion de registro S401 por intermedio del conmutador 406 y esta recientemente
memorizada en ella.

Segun se describié anteriormente, en el elemento de determinacion de la diferencia, los vectores de movimiento que
hacen referencia a la trama anterior y los vectores de movimiento que hacen referencia a la trama futura se someten, con
independencia, al procesamiento para determinacion de la diferencia.

Una forma de realizacion mas practica, a modo de ejemplo, de la operacion del elemento de determinaciéon de la
diferencia, anteriormente descrito, se ilustra en la Figura 13. En esta Figura, la componente X de las coordenadas (X, Y)
del vector de movimiento indica el movimiento en una direccion horizontal y su componente Y indica el movimiento en
una direccion vertical. Valores positivos se proporcionan a los movimientos espacialmente en la direccion a la derecha y
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en direccion mas baja y valores negativos se asignan a los movimientos en direccion izquierda y en direccion superior.
En esta forma de realizacién, a modo de ejemplo, (0, 0) se proporciona como un valor inicial en el momento de la
determinacion de la diferencia. Ademas, en esta Figura, FMV representa el vector de movimiento de referencia de la
trama anterior y BMV representa el vector de movimiento de referencia de la trama futura. Ademas, en esta Figura, el
modo (1) representa el modo de compensacion del movimiento de prediccion en sentido directo, el modo (2) representa
el modo de compensacién del movimiento de prediccion en sentido inverso y el modo (3) representa el modo de
compensacion del movimiento de prediccién bidireccional.

Esto es, en la Figura 13, a modo de ejemplo, cuando el modo de compensacién del movimiento de un pequefio bloque
en el extremo izquierdo de la Figura es el modo (3), el vector de movimiento de referencia de trama anterior FMV es (10,
10) y el vector de movimiento de referencia de trama futura BMV es (8, 8), si el vector de movimiento, en un pequefio
blogue del modo (1) adyacente al lado derecho es (8, 5), el vector de movimiento de la diferencia se hace igual a (-2, -5)
de (8, 5) — (10, 10) y si el vector de movimiento en el pequefio bloque del modo (1) adyacente en el lado derecho es (7,
6), el vector de movimiento de la diferencia se hace igual a (-1, 1) de (7, 6) — (8, 5). Ademas, si el vector de movimiento
en el bloque pequefio del modo (2) adyacente en el lado derecho es (9, 10), el vector de movimiento de la diferencia se
hace igual a (1, 2) de (9, 10) — (8, 8) y si los vectores de movimiento de entrada en el pequefio bloque del modo (3)
adyacente en el lado derecho son (5, 4) y (8, 9), sus vectores de movimiento de diferencia se hacen igual a (-2, -2) de (5,
4)—(7,6)y (-1,-1)de (8,9) - (9, 10).

Un elemento de determinacion de la diferencia inversa para reconstruir el vector de movimiento a partir del vector de
movimiento que se hace representar por el vector de la diferencia, que es una configuracion complementaria al elemento
de determinacion de la diferencia ilustrado en la Figura 13, se representa en la Figura 14.

En un sentido mas practico, en el elemento de determinacién de diferencia inversa, al terminal 414 se le suministra
sefiales de modo de compensacién de movimiento dadas como cuatro clases de los primeros a cuartos modos de
compensacion del movimiento y al terminal 408 se le suministra la sefial de vector de movimiento de la diferencia
actualmente introducida. La sefial de vector de movimiento de la diferencia se envia a un terminal de entrada de adicion
del circuito sumador 409 y la sefial del modo de compensacion de movimiento se envia al dispositivo de conmutacion
413.

Ademas, el terminal seleccionado a del conmutador 411 esta conectado al terminal de salida de registro 410a para el
vector de referencia de trama anterior del grupo de registros 410 y el terminal seleccionado b esta conectado al terminal
de salida del registro 410b para el vector de referencia de trama futura. Este conmutador 411 es de una estructura tal que
cualquiera de los terminales seleccionados a y b se selecciona en funcion de la sefial de conmutacion de registro S403
procedente del dispositivo de conmutacion 413 suministrado con la sefial de modo de compensacién de movimiento. El
terminal comun del conmutador 411 esta conectado al otro terminal de entrada de adicién del circuito sumador 409.

En consecuencia, el circuito sumador 409 admite una adicién de la sefal de vector de movimiento S404 que ha sido
objeto de lectura a través del conmutador 411 desde el grupo de registro 410 en funcion de la sefial de conmutacién de
registro S403 procedente del dispositivo de conmutacion 413 y la sefial de vector de movimiento de la diferencia desde el
terminal 408. Una salida de adicion del circuito sumador 409 se proporciona desde el terminal 415 como una sefial de
vector de movimiento reconstruido a partir del elemento de determinacién de la diferencia inversa.

Ademas, la sefial del vector de movimiento reconstruido a partir del circuito sumador 409 se envia también al terminal
comun del conmutador 412. Este conmutador 412 es de una estructura tal que cualquiera de los terminales
seleccionados a y b se selecciona sobre la base de la sefial de conmutacion de registro S403. El terminal seleccionado a
esta conectado al registro 410a para el vector de referencia de trama anterior del grupo de registro 410 y el terminal
seleccionado b esta conectado al registro 410b para el vector de referencia de trama futura.

Por este motivo, la informacién del vector de movimiento reconstruido es objeto de sobre-escritura, por intermedio del
conmutador 412, hacia el registro 410a o 410b designado por la sefial de conmutacion de registros S403 y esta
recientemente memorizada en ella.

Mientras tanto, puesto que MPEG1 antes citado es el método de codificacion de imagen en movimiento adecuado para
la imagen no entrelazada, no puede decirse que MPEG1 sea necesariamente adecuado para la codificacion de la sefial
entrecruzada tal como el asi denominado sistema NTSC o sistema PAL, etc. que es una sefial de television. Este era
realmente el problema.

Por este motivo, en los Ultimos afos, se ha propuesto un sistema para poner en practica la codificacion predictiva de
compensacion de movimiento eficiente para la sefial entrecruzada en MPEG2 como sucesor del MPEG1. En este
sistema, segun se ilustra en la Figura 15, se adopta un método de realizacién adaptativa de la conmutacién entre la
unidad para gestionar la imagen en la trama y la de gestion en el campo. En la Figura 15, frindica trama, fiindica campo,
la flecha FRP indica prediccion de base de trama y la flecha FIP indica la prediccion de la base de campo.
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En este momento, en el MPEG2, en el caso de que la estructura de imagen sea una trama, se adopta un método de
conmutacién adaptativa si la prediccion de compensacién del movimiento se realiza por macrobloque de base de trama o
macrobloque de base de campo.

Ademas, en el MPEG2, se adopta un método en el que el macrobloque se divide en areas de 16 pixels x 8 lineas de la
parte superior y la parte inferior segun demande la ocasién operativa para realizar, de forma independiente, la prediccion
de compensacién del movimiento en las areas respectivas.

En este momento, el nUmero de vectores de movimiento dados en unidades de macrobloques es como sigue. Esto es,
en la prediccidon anteriormente descrita del primer modo de compensacion del movimiento, existen uno o mas vectores
de movimiento que hacen referencia a la trama anterior (o campo); en la prediccion del segundo modo de compensacion
del movimiento, existen uno o mas vectores de movimiento que hacen referencia a la trama futura (o campo) y en la
predicciéon del tercer modo de compensaciéon del movimiento, existen uno o mas vectores de movimiento que hacen
referencia, a la vez, a las tramas (o campos) anteriores y futuras, respectivamente. Los nimeros de vectores de
movimiento en los modos de compensacién de movimiento respectivos se varian en unidades de macrobloques.

Segun se indicd anteriormente, como el método de prediccion de compensacion del movimiento en MPEG2, se
proponen sistemas mas complejos que el MPEG1. En consecuencia, se obtienen mas clases de vectores de
movimiento, en ese momento, en comparacion con MPEG1. Bajo dichas circunstancias, se plantean dos problemas en la
gestion de estos vectores de movimiento.

Esto es, el primer problema es que el método utilizado en MPEG1 no puede aplicarse en la codificacion del vector de
movimiento. Por este motivo, se hicieron varias propuestas. Estan sometidas a la inspeccion publica, p.e., en P.32, P.44,
P.145, P.148 de ISO-IEC/JTC1/SC29/WG11 MPEG93/225b Modelo de prueba 4 (depositado en febrero de 1993).

Sin embargo, no puede decirse que estas propuestas soportan todos los modos de compensacion del movimiento y por
lo tanto, son insuficientes hasta ahora. Ademas, estas propuestas tienen el inconveniente de que no pueden resolver el
segundo problema descrito a continuacion.

El segundo problema reside en que la gestion del macrobloque, objeto de salto operativo, no se indica con claridad.

En este caso, los macroblogues, objeto de salto operativo, en MPEG1, son macrobloques segun se caracteriza a
continuacion: a saber, estan caracterizados por cuanto que:

en primer lugar, el macrobloque, objeto de salto operativo, esta en la imagen P,

no existe ninguna sefial de error de compensacion de movimiento a transmitirse (condicion a_1e),
el modo de compensacion del movimiento es una prediccion en sentido directo (condicion a_2e) y
el valor del vector de movimiento es cero (condicién a_3e);

en segundo lugar, el macrobloque objeto de salto operativo en la imagen B

no existe ninguna sefial de error de compensacion de movimiento a transmitirse (condicion b_1e),

el modo de compensacion del movimiento es el mismo que el del macrobloque transmitido inmediatamente antes
(condicion b_2e)y

el valor del vector de movimiento que ha de ser el vector de diferencia obtenido por el elemento de determinacion de
diferencia ilustrado en la Figura 12 es cero (condicion b_3e).

Ademas, en el decodificador, los macrobloques objeto de salto operativo seran gestionados en MPEG1 como sigue: a
saber, en MPEG1, los macrobloques objeto de salto operativo se gestionan de tal manera que

en primer lugar, el procesamiento de los macrobloques objeto de salto operativo en la imagen P es que

la sefial de error de compensacion del movimiento que ha sido transmitida se considera que es nula (condicion a_1d),
el modo de compensacion del movimiento se hace objeto de prediccion en sentido directo (condicion a_2d) y

el valor del vector de movimiento se establece en cero (condicion a_3d),

en segundo lugar, el procesamiento de los macrobloques objeto de salto operativo en la imagen B es que

la sefial de error de compensacion del movimiento, que se ha transmitido, se considera que es nula (condicion b_1d),
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el modo de compensacion del movimiento de un macrobloque recibido inmediatamente antes de que se requiera su
copia (condicién b_2d) y

el vector de movimiento de un macrobloque recibido inmediatamente antes es requerido para copiarse (condicion b_3d).

Simplemente dicho de otro modo, en MPEGH1, el procesamiento de decodificacion del macrobloque, objeto de salto
operativo, en la imagen P es copia de la imagen anterior y el procesamiento de decodificacion de los macrobloques
objeto de salto operativo en la imagen B es copia del macrobloque adyacente en el lado izquierdo decodificado
inmediatamente antes dentro de la misma trama.

Segun se describié anteriormente, en el MPEGH1, con respecto al macrobloque que es un macrobloque objeto de salto
operativo, el codificador no transmite ningin dato. Como se indic6 anteriormente, el macrobloque objeto de salto
operativo es una importante tecnologia de codificacion con miras a la mejora en la eficiencia de la codificacion. A modo
de gjemplo, en el caso en donde aun cuando una imagen a procesarse sea una secuencia de imagenes en movimiento,
su contenido es una escena operativa en donde imagenes fijas (imagenes que tienen un movimiento muy suave) son
sucesivas, pudiéndose la mayor parte de los macrobloques gestionarse como macrobloques objeto de salto operativo.
En el caso extremo, puede utilizarse un procedimiento para codificar la primera trama dentro de la imagen sin
compensacion de movimiento para transmitir informaciéon de trama codificada, permitiendo asi que los macrobloques
procedentes de las segundas tramas y de las tramas sucesivas sean casi gestionados como macrobloques objeto de
salto operativo. En este caso, puede esperarse una gran mejora en la eficiencia de la codificacion.

A partir de los hechos anteriormente descritos, un método para codificar el vector de movimiento en la prediccién de
compensacion del movimiento del MPEG2 anteriormente descrito se requiere para ser un método en el que se tome
también en consideracion la gestién del macrobloque objeto de salto operativo.

Sin embargo, en el caso de métodos de codificacion del vector de movimiento convencionalmente propuestos al MPEG2,
no se toma en consideracion la gestion del macrobloque objeto de salto operativo. Por este motivo, dichos métodos
tienen el inconveniente de tener fallos operativos en la gestion de los macroblogues objeto de salto operativo.

A modo de ejemplo, el problema se describira ahora sobre la base de la configuracion del elemento de determinacion de
la diferencia ilustrado en la Figura 16. Este es el método descrito en ISO-IEC/JTC1/SC29/WG11 MPEG93/225b Modelo
de Prueba 4, del material anteriormente descrito.

En la Figura 16, al terminal 504 se le suministra informacién de modos de prediccidn progresiva, regresiva o bidireccional
como la sefial de modo de la compensacién del movimiento, informacion indicadora de la prediccién de trama o de la
prediccién de campo, etc., como sefial de tipo de prediccion que se describira mas adelante e informacién que indica la
estructura de trama, la estructura de campo o progresiva como sefial de estructura de imagen y se suministra ademas,
en adicion a la anterior, con informacién que indica el primer campo (campo 1, p.e., campo impar) o el segundo campo
(campo 2, p.e., campo par) como sefial de paridad del vector de movimiento de campo, informacién que indica, de forma
similar, el primer campo o el segundo campo como la sefial de paridad de campo prevista y la informacion que indica la
imagen P o la imagen B como sefial de tipo de codificacion de imagen. Ademas, al terminal 501 se le suministra una
sefial de vector de movimiento actualmente introducida.

La sefial que ha sido entregada al terminal 504 se envia al dispositivo de conmutacion 503. Ademas, la sefial de vector
de movimiento actualmente introducida se envia al terminal comun del conmutador 506 por intermedio del convertidor de
escalas 509 para poner en practica una conversion de escala predeterminada B para el vector de movimiento
actualmente introducido sobre la base de la sefial de indicacion de escala SCB procedente del dispositivo de
conmutacién 503 y se envia directamente al terminal de entrada de adicion del circuito de diferencia 505.

El conmutador 506 tiene terminales seleccionados a a d. El terminal seleccionado a se conecta al terminal de entrada de
la memoria registro PMV1 del grupo de memorias registros 502 para memorizar el vector de movimiento que se
describirda mas adelante; el terminal seleccionado b esta conectado al terminal de entrada de la memoria registro PMV2
del grupo de registro 502; el terminal seleccionado ¢ se conecta al terminal de entrada de la memoria registro PMV3 y el
terminal seleccionado d se conecta al terminal de entrada de la memoria registro PMV4. Ademas, el terminal de salida de
la memoria registro PMV1 del grupo de memorias registros 502 para memorizar el vector de movimiento se conecta al
terminal seleccionado a del conmutador 507; el terminal de salida de la memoria registro PMV2 esta conectado al
terminal seleccionado b del conmutador 507; el terminal de salida de la memoria registro PMV3 esta conectado al
terminal seleccionado ¢ del conmutador 507 y el terminal de salida de la memoria registro PMV4 esta conectado al
terminal seleccionado d del conmutador 507. Estos conmutadores 506 y 507 son de una estructura tal que cualquiera de
los terminales seleccionados a a d se selecciona en funcion de la sefial de conmutacion de registros procedente del
dispositivo de conmutacién 503.

Una salida del conmutador 507 se envia al terminal de entrada de sustraccion del circuito de la diferencia 505 a través
del convertidor de escalas 510 para poner en practica una conversion de escala predeterminada A sobre la base de la
sefial de indicacion de escala SCA desde el dispositivo de conmutacién 503. El circuito de la diferencia 505 toma una
diferencia entre la informacién procedente del convertidor de escala 510 y la sefial de vector de movimiento desde el

6



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2438 184 T3

terminal 501. La diferencia obtenida por este circuito de la diferencia 505 se proporciona desde el terminal 508 como una
sefial de vector de movimiento de la diferencia desde el elemento de determinacién de la diferencia.

Ademas, la informacion del vector de movimiento actualmente introducido es objeto de sobreescritura, a través del
convertidor de escala 509 y a través del conmutador 506, en cualquiera de las memorias registro PMV1 — PMV4
designadas por la sefial de conmutacion de registros y esta recientemente memorizada en ella.

Segun se indicod anteriormente, en el elemento de determinacion de la diferencia para determinar la diferencia entre
vectores de movimiento ilustrados en la Figura 16, se prepara el grupo de memorias de registro 502 constituido por
cuatro memorias registros PMV1 — PMV4 para memorizar la sefial del vector de movimiento.

La operacion del grupo de memorias registro 502 para memorizar el vector de movimiento se describira a continuacion.

En ISO-IEC/JTC1/SC29/WG11 MPEG93/225b, Modelo de Prueba 4, en el caso de la imagen P, se ha propuesto utilizar
las respectivas memorias registro PMV1 — PMV4 del grupo de memorias registro 502 de la Figura 16 en una manera
descrita a continuacion.

A saber, a modo de ejemplo, la informacién del vector de movimiento en sentido directo en donde la imagen de
referencia (imagen que sirve como referencia de la imagen predictiva) es el primer campo y el campo previsto a tal
respecto (campo que ha de codificarse en lo sucesivo) es el primer campo que se memoriza en la memoria registro
PMV1. Ademas, la informacién del vector de movimiento en sentido directo en donde la imagen de referencia es el
segundo campo y el campo previsto es el primer campo se memoriza en la memoria registro PMV2. La informacion del
vector de movimiento en sentido directo en donde la imagen de referencia es el primer campo y el campo previsto es el
segundo campo se memoriza en la memoria registro PMV3. Ademas, la informacion del vector de movimiento en sentido
directo en donde la imagen de referencia es el segundo campo y el campo previsto es el segundo campo se memoriza
en la memoria registro PMV4. Esto es, en la imagen P, la relacion entre las sefiales del vector de movimiento y las
memorias registro respectivas, en donde se memorizan, fue determinada mediante combinaciones de imagenes de
referencia y campos objeto de prediccion.

Por otro lado, en ISO-IEC/JTC1/SC29/WG11 MPEG93/225b, Modelo de Prueba 4, en el caso de la imagen B, se ha
propuesto utilizar las respectivas memorias registro PMV1 — PMV4 de la Figura 16 en una manera descrita a
continuacion.

Esto es, a modo de ejemplo, dos memorias registro PMV se preparan para el vector de movimiento en sentido directo. A
modo de ejemplo, la informacion del vector de movimiento en sentido directo, en donde la imagen de referencia es el
primer campo, se memoriza en la memoria registro PMV1 y la informacion del vector de movimiento en sentido directo,
en donde la imagen de referencia es el segundo campo, se memoriza en la memoria registro PMV2. Ademas, dos
memorias registro PMV se preparan también para el vector de movimiento en sentido inverso. La informacién del vector
de movimiento en sentido inverso, en donde la imagen de referencia es el primer campo, se memoriza en la memoria
registro PMV3 y la informacion del vector de movimiento en sentido inverso, en donde la imagen de referencia es el
segundo campo, se memoriza en la memoria de registro PMV4. Esto es, en la imagen B, haciendo caso omiso de si un
campo es objeto de prediccién como el primer campo o como el segundo campo, las sefiales del vector de movimiento,
en donde la imagen de referencia y la direccion de prediccion son las mismas, se memorizaron en la misma memoria
registro.

En el elemento de determinacién de la diferencia, representado en la Figura 16, al permitir que el vector de movimiento
actualmente introducido sea el vector de la diferencia, se utiliza un método para extraer el valor de la memoria registro
PMV correspondiente a ese vector de movimiento (esto es, PMV en donde un vector de movimiento que tenga paridad
de la imagen de referencia y el campo previsto que son los mismos que el vector de movimiento se memoriza en el caso
de que el vector de movimiento se utilice para la codificacion de la imagen P y, PMV en donde un vector de movimiento
que tenga paridad de imagen de referencia y direccién de prediccion que sean las mismas que las del vector de
movimiento se memoriza en el caso en donde ese vector de movimiento se utilice para la codificacion de la imagen B)
para poner en practica una conversion de escala A predeterminada por el convertidor de escala 510 cuando la ocasién
operativa lo demanda (en conformidad con la sefial de indicacion de escala SCA), en adelante, para realizar el calculo
entre el valor de escala convertido A y el vector de movimiento actualmente introducido, antes citado, por el circuito de
diferencia 505. Ademas, la conversion de escala B se pone en practica para el valor del vector de movimiento
actualmente introducido por el convertidor de escala 509 cuando lo demanda la ocasién operativa, en lo sucesivo, para
su sobreescritura en cualquiera de las memorias registro PMV seleccionadas y sometidas a referencia en el momento de
la determinacion del vector de movimiento de la diferencia segun se describié anteriormente aunque no se ilustre para su
reciente memorizacion en ella. El elemento de determinacion de la diferencia se construye de esta manera.

La Figura 17 representa un elemento de determinacion de la diferencia inversa correspondiente al elemento de
determinacion de la diferencia para el vector de movimiento representado en la Figura 16.

En el elemento de determinacion de la diferencia inversa, que se ilustra en la Figura 17, se suministra al terminal 524 la
sefial de modo de compensacion de movimiento, la sefial del tipo de prediccion, la sefial de la estructura de imagen, la
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sefial de paridad del vector de movimiento de campo, la sefial de paridad de campo prevista y la sefial del tipo de
codificacion de imagen. Ademas, al terminal 518 se le suministra la sefial del vector de movimiento de diferencia
actualmente introducido.

La informacién a través del terminal 524 se envia al dispositivo de conmutacion 523 y el vector de movimiento de
diferencia se envia a un terminal de entrada de adicién del circuito sumador 519.

Ademas, el terminal seleccionado a del conmutador 521 se conecta al terminal de salida de la memoria registro PMV1
del grupo de memorias registro 520 de memorizacién del vector de movimiento para realizar una memorizacion similar a
la del grupo de memorias registro 502 de memorizacion del vector de movimiento que se representa en la Figura 16; el
terminal seleccionado b se conecta al terminal de salida de la memoria de registro PMV2, el terminal seleccionado ¢ se
conecta al terminal de salida de la memoria de registros PMV3 y el terminal seleccionado d se conecta al terminal de
salida de la memoria de registro PMV4. Este conmutador 521 es de una estructura tal que cualquiera de los terminales
seleccionados a a d se selecciona en funcion de la sefial de conmutacion de registro procedente del dispositivo de
conmutacién 523. El terminal comuin de este conmutador 521 esta conectado al otro terminal de entrada de adicion del
circuito sumador 519 a través del convertidor de escala 529 para poner en practica una conversion de escala C
predeterminada para una sefial entregada sobre la base de la sefial de indicacién de escala SCC procedente del
dispositivo de conmutacion 123.

En consecuencia, el circuito sumador 519 toma una adicion de la senal del vector de movimiento transmitida a través del
conmutador 521 desde el grupo de memorias registro 520 en funcion de la sefial de conmutacion de registros
proporcionada desde el dispositivo de conmutacion 523 y ademas, a través del convertidor de escalas 529 y la sefial del
vector de movimiento de diferencia desde el terminal 518. Una salida de adicién del circuito sumador 519 se proporciona
desde el terminal 525 como vector de movimiento reconstruido a partir del elemento de determinaciéon de la diferencia
inversa.

Ademas, la senal del vector de movimiento reconstruido desde el circuito sumador 519 se envia también al terminal
comun del conmutador 522 por intermedio del convertidor de escala 530 para poner en practica una conversion de
escala predeterminada D para una sefal entregada sobre la base de la sefial de indicacion de escala SCD procedente
del dispositivo de conmutacién 523. Este conmutador 522 es de una estructura tal que cualquiera de los terminales
seleccionados a-d se selecciona sobre la base de la sefial de conmutacion de registros. En este conmutador 522, el
terminal seleccionado a esta conectado al terminal de entrada de la memoria registro PMV1 del grupo de memorias
registro 520, el terminal seleccionado b esta conectado al terminal de entrada de la memoria registro PMV2, el terminal
seleccionado ¢ esta conectado al terminal de entrada de la memoria registro PMV3 y el terminal seleccionado d esta
conectado al terminal de entrada de la memoria registro PMV4.

De este modo, la informacion del vector de movimiento reconstruido es objeto de sobre-escritura y esta recientemente
memorizada en cualquiera de las memorias registro PMV1 — PMV4 designada por la sefial de conmutacion de registros
por intermedio del conmutador 522.

Es decir, en el elemento de determinacion de la diferencia inversa representado en la Figura 17, el valor memorizado en
la memoria registro PMV correspondiente al vector de movimiento de la diferencia aplicado a la entrada (es decir, PMV
en donde el vector de movimiento reconstruido que presenta valores de paridad de la imagen de referencia y campo
previsto, que son los mismos que el vector de movimiento de la diferencia, se memoriza en el caso en donde el vector de
movimiento de la diferencia se utiliza para la decodificacion de la imagen P o PMV en donde el vector de movimiento
reconstruido, que presenta una paridad de imagen de referencia y una direccion de prediccion que son las mismas que
las del vector de movimiento de diferencia que se memoriza en el caso en el que el vector de movimiento de referencia
se emplea para decodificar la imagen B), que corresponde al vector de movimiento diferencial introducido, se extrae para
poner en practica la conversién de escalas C a ese valor utilizando el convertidor de escalas 529 cuando la ocasién
operativa lo demanda, en lo sucesivo, para realizar un calculo de adicién de ese valor convertido de escala y el vector de
movimiento de diferencia actualmente introducido con el uso del circuito sumador 519, con lo que se reconstruyen los
vectores de movimiento correspondientes al vector de movimiento original. El vector de movimiento reconstruido se
somete a la conversion de escala D por intermedio del convertidor de escala 530 cuando lo demanda la ocasion
operativa, en lo sucesivo, para la sobreescritura y reciente memorizacion del valor convertido de escala en cualquiera de
las memorias registro PMV1 — PMV4 seleccionadas y sujetas a referencia en el momento de reconstruccion del vector de
movimiento. De este modo, se construye el elemento de determinacion de diferencia inversa.

Una operacion, a modo de ejemplo, en el elemento de determinacion de la diferencia de la Figura 16, en la imagen B, se
describira ahora haciendo referencia a la Figura 18.

En la Figura 18, con respecto al macrobloque (pequefio bloque) MB1, se supone que no existe ninguna sefial de error
predictiva a transmitirse (se satisface la condicion antes citada de b_1e). Ademas, los macrobloques MBO y MB1 se
supone que tienen el mismo modo de prediccion en sentido directo (se satisface la condicion b_2e antes citada).

En este momento, se supone que, a modo de primer ejemplo, la estructura de la imagen es la estructura del campo y la

paridad del campo previsto es el primer campo (el campo previsto es el primer campo). El tipo de prediccion es una
prediccién basada en un campo de 16x8 en el caso de realizar con independencia, respectivamente, la prediccién con
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respecto al area de 16 pixels x 8 lineas de la parte superior y el area de 16 pixels x 8 lineas de la parte inferior. En la
Figura 18, a modo de ejemplo, el vector de movimiento de la parte superior del macrobloque MBO es (5, 1)1), €l vector de
movimiento de la parte inferior del macrobloque MBO es (5, 5)2), el vector de movimiento de la parte superior del
macrobloque MB1 es (5, 5)3), €l vector de movimiento de la parte inferior del macrobloque MB1 es (5, 5)4), €l vector de
movimiento de la parte superior del macrobloque MB2 es (5, 5)¢) y el vector de movimiento de la parte inferior del
macrobloque MB2 es (5, 5)).

Ademas, se supone que todos los vectores de movimiento de macrobloques MBO y MB1 hacen referencia al mismo
primer campo. En este caso, puesto que la paridad de la imagen de referencia y la direccion de la prediccion son las
mismas con respecto a todos los vectores de movimiento, las diferencias entre vectores de movimiento memorizados en
una memoria registro PMV1 de la Figura 16, se toman para transmitir el vector de movimiento de diferencia. Se supone
que (0, 0) se memoriza como un valor inicial en la memoria registro PMV1 de la Figura 16.

Es decir, en el caso de la Figura 18, a modo de ejemplo, en el macrobloque MBO, (5, 1)¢1) - PMV1 = (5, 1) que es una
diferencia entre el vector de movimiento (5, 1)) de la parte superior y se obtiene el valor inicial (0, 0) de la memoria
registro PMV1. El valor asi obtenido se proporciona, a la salida, como vector de movimiento de diferencia de la parte
superior de MBO. El vector de movimiento (5, 1)(1) se memoriza en la memoria registro PMV1. Ademas, (5, 5)¢)— PMV1 =
(0, 4) que es una diferencia entre el vector de movimiento (5, 5)¢) de la parte inferior y el valor (5, 1) de la memoria
registro PMV1 se obtiene de esta manera. El valor asi obtenido se proporciona, a la salida, como el vector de movimiento
de diferencia de la parte inferior. El vector de movimiento (5, 5)2) se memoriza en la memoria registro PMV1. A
continuacion, tomando, de forma similar, una diferencia también con respecto al macrobloque MB1, todos los vectores de
movimiento de diferencia se hacen iguales a cero (0, 0) en el macrobloque MB1. (Se satisface la condicién antes citada
de b_3e).

Ademas, a modo de segundo ejemplo, cuando la condiciéon b_1e y la condicion b_2e se satisfacen segun se describid
anteriormente, se supone que la estructura de la imagen es la estructura de la trama. El tipo de prediccion se supone que
es la prediccion basada en el campo para predecir, de forma independiente, respectivamente, el primer campo y el
segundo campo del macrobloque MB (el campo previsto se supone que es el primer campo y el segundo campo).
Ademas, se supone que el primer campo del macrobloque MBO es (5, 1)1), un vector de movimiento del segundo campo
es (5, 5)), el vector de movimiento del segundo campo del macrobloque MB1 es (5, 5)@3), el vector de movimiento del
segundo campo es (5, 5)@4), el vector de movimiento del segundo campo del macrobloque MB2 es (5, 5)5)y el vector de
movimiento del segundo campo es (5, 5)).

Ademas, todos los vectores de movimiento del macrobloque MBO y del macrobloque MB1 se supone que hacen
referencia al mismo primer campo. También en este caso, puesto que la prioridad de la imagen de referencia y la
direccion predictiva son las mismas con respecto a todos los vectores de movimiento, se toman las diferencias entre los
vectores de movimiento memorizados en la memoria registro PMV1 de la Figura 16 para transmitir el vector de
movimiento de diferencia. De este modo, también a modo de ejemplo, el método de tomar la diferencia es el mismo que
el de la Figura 18. En el macrobloque MB1, los vectores de movimiento de la diferencia se hacen todos ellos igual a cero
(0, 0) (se satisface la condicion b_3e).

A partir de los hechos anteriormente descritos, en los dos ejemplos antes citados, en conformidad con la regla
establecida en MPEG1, las condiciones antes citadas b_1e, b_2e, b_3e se satisfacen en el macrobloque MB1. En
consecuencia, se supone ahora que el codificador ha procesado este macrobloque MB1 como un macrobloque objeto de
salto operativo.

En este caso, sin embargo, existe una seleccion erronea. Esto es asi porque, en el lado del decodificador, el
procesamiento de las condiciones b_1d y b_2d antes citadas, se realizan de forma correcta, pero la copia se realiza
aungue los vectores de movimiento de los macrobloques MBO y MB1 son realmente distintos. Es decir, si el macrobloque
MB1 se considera que es un macrobloque objeto de salto operativo, en el caso de realizacién anterior, a modo de
ejemplo, aunque el vector de movimiento (5, 1)) de la parte superior del macrobloque MBO y el vector de movimiento (5,
5)3) de la parte superior del macrobloque MB1 son diferentes (5, 1)q) # (5, 5)@3), se realiza la copia del vector de
movimiento desde el macrobloque MBO al macrobloque MB1. En consecuencia, la decodificacién no se realiza de forma
correcta. Ademas, también en el caso de la ultima realizacién, a modo de ejemplo, aunque el vector de movimiento (5,
1)) del primer campo del macrobloque MBO y el vector de movimiento (5, 5)@3) del primer campo del macrobloque MB1
son realmente diferentes, se realiza una copia errénea.

Este problema resulta del hecho de que, en la técnica anterior, en la imagen B, al permitir vectores de movimiento dentro
del mismo macrobloque para ser un vector de movimiento de la diferencia para su transmision, se utiliza la misma
memoria registro (PMV), dos 0 mas veces, para actualizar su contenido.

Ademas, el hecho de que la misma memoria registro (PMV) se utiliza dos o mas veces con respecto al vector de
movimiento dentro del mismo macrobloque, ademas, da lugar a problemas segun se describe a continuacion, en el lado
del decodificador.
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La Figura 19 representa la operacion para reconstruir el vector de movimiento a partir del vector de movimiento de
diferencia transmitido con respecto a la imagen B. Conviene sefialar, también a modo de ejemplo, que la estructura de la
imagen es la estructura de campo y los macrobloques MBO, MB1, MB2 se codifican en el modo predictivo en sentido
directo, respectivamente, con independencia en el area de 16 pixels x 8 lineas de la parte superior y el area de 16 pixels
x 8 lineas de la parte inferior. Ademas, se supone que el area de 16 pixels x 8 lineas de la parte superior y el area de 16
pixels x 8 lineas de la parte inferior se hacen ambas el primer campo Unico.

En la forma de realizacién, a modo de ejemplo, de la Figura 19, puesto que el area de la parte superior y el area de la
parte inferior tienen la misma paridad de imagen de referencia y la misma direccién de prediccion, p.e., solamente se
utiliza la memoria registro PMV1, de modo que el contenido de esa memoria registro PMV1 varia dentro del mismo
macrobloque. Por este motivo, con el fin de mantener el vector de movimiento del macrobloque procesado
inmediatamente antes, resulta necesario tener cuatro memorias registro adicionales (respectivamente, dos memorias
registro para los vectores en sentido directo y en sentido inverso) exceptuado para las memorias registro PMV. Conviene
sefialar que el método de mantener el vector de movimiento del macrobloque inmediatamente antes se suele realizar
también con miras a llevar a cabo una correccion de errores, etc., en el lado del decodificador.

Es decir, en la Figura 19, se supone que, como vector de movimiento de la diferencia obtenido a partir de la configuracién
de la Figura 18, (5, 1)1 del vector de movimiento de diferencia de la parte superior del macrobloque MBO, (0, 4).) del
vector de movimiento de diferencia de la parte inferior del macrobloque MBO (0, 0)3) del vector de movimiento de
diferencia de la parte superior del macrobloque MB1, (0, 0)«4) del vector de movimiento de diferencia la parte inferior del
macrobloque MB1, (0, 0)) del vector de movimiento de la diferencia de la parte superior del macrobloque MB2 y (0, 0)s)
del vector de movimiento de la diferencia de la parte inferior del macrobloque MB2 se obtienen de esta manera. Ademas,
se supone que (0, 0) se memoriza con valor inicial en la memoria registro PMV1.

En el caso de la Figura 19, a modo de ejemplo, en el macrobloque MBO, (5, 1)1y + PMV1 = (5, 1)a mediante la adicion del
vector de movimiento de la diferencia (5, 1)(1) de la parte superior y el valor inicial (0, 0) de la memoria registro PMV1 se
obtiene como el vector de movimiento reconstruido. Este vector de movimiento reconstruido se envia a la memoria
registro PMV1. Ademas, en la parte inferior del macrobloque MBO, (0, 4)) + PMV1 = (5, 5)s mediante la adicion del
vector de movimiento de diferencia (0, 4)) de la parte inferior y el vector de movimiento reconstruido en la memoria
registro PMV1 se obtiene como vector de movimiento reconstruido. Este vector de movimiento reconstruido se envia a la
memoria registro PMV1. De forma similar, en el macrobloque MB1, (0, 0)3) + PMV1 = (5, 5)c mediante la adicion del
vector de movimiento de diferencia (0, 0)3) de la parte superior y el vector de movimiento reconstruido (5, 5)s en la
memoria registro PMV1 se obtiene como vector de movimiento reconstruido. Este vector de movimiento reconstruido se
envia a la memoria registro PMV1. Ademas, en la parte inferior de este macrobloque MB1, (0, 0)) + PMV1 = (5, 5)p
mediante la adicién del vector de movimiento de la diferencia (0, 0)4) de la parte inferior y el vector de movimiento
reconstruido (5, 5)c en la memoria registro PMV1 se obtiene como vector de movimiento reconstruido. Este vector de
movimiento reconstruido se envia a la memoria registro PMV1. Segun se indicé anteriormente, puesto que los vectores
de movimiento reconstruidos asi obtenidos son objeto de sobreescritura secuencial en la memoria registro PMV1,
desaparece el vector de movimiento reconstruido del macrobloque inmediatamente anterior.

Segun se indicd con anterioridad, en el lado del decodificador, con el fin de mantener el valor del vector de movimiento
reconstruido en el macrobloque MB inmediatamente antes, es necesario tener, ademas, dos memorias registros PMV
con respecto a una sola direccion de prediccion y memorizar, p.e., valores de los vectores de movimiento (5, 1)ay (5, 5)s
en el macrobloque MBO y valores de los vectores de movimiento (5, 5)cy (5, 5)o en el macrobloque MB1.

Segun se describié anteriormente, en el método convencional de codificacion del vector de movimiento propuesto para
MPEG?2, no se hace ninguna consideracion con respecto a la gestion del macrobloque objeto de salto operativo. Por este
motivo, este método de codificacion tiene el problema de que es incapaz de gestionar el macrobloque objeto de salto
operativo.

Ademas, en el lado del decodificador, con el fin de mantener el vector de movimiento del macrobloque inmediatamente
procesado antes, es necesario disponer de memorias registro ademas de las memorias registro PMV, con el fin de
permitir que sea complicada la configuracion del elemento de determinacion de la diferencia inversa para vector (vector
de movimiento de la diferencia).

Ademas, en la técnica anterior, el control para la conmutaciéon entre las memorias registro PMV en el elemento de
determinacion de la diferencia del vector y/o el elemento de determinacion de la diferencia inversa es complicado, lo que
da lugar al problema de que la escala de hardware del dispositivo de conmutacién de la memoria registro PMV es de
gran magnitud.

SUMARIO DE LA INVENCION
En consecuencia, se atrae la atencion a los inconvenientes anteriormente descritos, en donde la invencion se establece

en el método de decodificacion segun la reivindicacion 1 y en el correspondiente aparato de decodificacion segun la
reivindicacion 2.
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BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

La Figura 1 es un diagrama circuital, que representa en una forma de bloques, una representacion de la configuracion de
un codificador utilizado en un aparato de codificacion de sefiales de imagen de esta invencion.

La Figura 2 es un diagrama circuital que representa, en una forma de bloques, la representacion del elemento de
determinacion de la diferencia para el vector de movimiento utilizado en el aparato de codificacion de sefales de imagen
de esta invencion.

La Figura 3 es una vista que representa la memoria registro para explicar el elemento de determinacion de la diferencia y
el elemento de determinacion de la diferencia inversa para el vector de movimiento utilizado en el aparato de codificacion
de sefiales de imagen de esta invencion.

La Figura 4 es un diagrama circuital que representa, en una forma de bloques, un elemento de determinacién de
macrobloque, objeto de salto operativo, del codificador utilizado en el aparato de codificacion de sefiales de imagen de
esta invencion.

La Figura 5 es un diagrama circuital que representa, en una forma de bloques, un decodificador utilizado en un aparato
de decodificacion de sefiales de imagen de esta invencion.

La Figura 6 es un diagrama circuital que representa, en una forma de blogues, la configuracién del elemento de
determinacion de diferencia inversa para el vector de movimiento utilizado en el aparato de decodificacién de senales de
imagen de esta invencion.

La Figura 7 es una vista para explicar una configuracion mas practica del vector de la diferencia en el aparato de
decodificacion de sefiales de imagen de esta invencion.

La Figura 8 es una vista para explicar una forma de realizacion, a modo de ejemplo, real, para reconstruir el vector de
movimiento a partir del vector de movimiento de la diferencia en el aparato de decodificacion de sefiales de imagen de
esta invencion.

La Figura 9 es una vista para explicar el principio de la prediccion de compensacion del movimiento.

La Figura 10 es una vista para explicar la prediccion de compensacion del movimiento en unidades de macrobloques.

La Figura 11 es una vista para explicar la prediccion de compensacion del movimiento entre imagenes.

La Figura 12 es un diagrama circuital que representa, en una forma de blogues, el elemento de determinacion de la
diferencia para el vector de movimiento en MPEG1.

La Figura 13 es una vista para explicar una operacion, a modo de ejemplo, del elemento de determinaciéon de la
diferencia para el vector de movimiento en MPEG1.

La Figura 14 es un diagrama circuital que representa, en una forma de bloques, la configuracion del elemento de
determinacion de la diferencia inversa para el vector de movimiento en MPEG1.

La Figura 15 es una vista para explicar la prediccion adaptativa de trama/campo.

La Figura 16 es un diagrama circuital que ilustra, en una forma de blogues, un modo de realizacién convencional, a modo
de ejemplo, del elemento de determinacion de la diferencia para el vector de movimiento.

La Figura 17 es un diagrama circuital que representa, en una forma de bloques, un modo de realizaciéon convencional, a
modo de ejemplo, del elemento de determinacion de la diferencia inversa para el vector de movimiento.

La Figura 18 es una vista para explicar el problema del elemento de determinacién de la diferencia convencional para el
vector de movimiento.

La Figura 19 es una vista para explicar una forma de realizacion, a modo de ejemplo real, para reconstruir el vector de
movimiento a partir del vector de movimiento de la diferencia.

DESCRIPCION DETALLADA DE UNA FORMA DE REALIZACION PREFERIDA DE LA INVENCION

Un aparato (codificador) de codificacion de imagen en movimiento, en conformidad con esta invencion, se describira
primero haciendo referencia a la Figura 1.
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Informacion para controlar el funcionamiento basico del codificador, seguin esta invencion, se proporciona a partir de una
seccion de entrada de informacion de control de codificacion de imagen 30 y se memoriza en una memoria de
almacenamiento de informacién de control de codificacion de imagen 29. Estas informaciones son la magnitud de la
trama de imagen, la tasa de bits de transmisioén de salida de la informacion de codificacion y datos similares. Estas
informaciones se proporcionan, a la salida, desde la memoria 29 como sefial de control de codificacion de imagen S25.
Ademas, la sefial de estructura de imagen S26 (sefial para discriminar si la estructura de imagen es una trama, una
estructura de campo o progresiva) se proporciona, a la salida, a través de la memoria 29 desde la seccién de entrada de
la informacién de codificacion de imagen 30 y la sefial del tipo de codificacion de imagen S27 (sefial para discriminar si el
tipo de imagen es imagen |, imagen P o imagen B) es también proporcionada desde ella.

Ademas, una sefial de imagen introducida desde el terminal de entrada de imagen 10 se proporciona a un grupo de
memorias de campos 11. Ademas, una sefial de sincronizacion (sync.) vertical S11, que es una sefial de sincronizacion
de imagen de entrada, se proporciona desde el terminal de entrada 26 y se proporciona luego a un elemento de control
de imagen de referencia 23. Para el elemento de control de imagen de referencia 23, la sefial de control de codificacion
de imagen S25, la sefial de estructura de imagen S26 y la sefial del tipo de codificacion de imagen S27 se proporcionan
también a través del terminal 1. Cuando este elemento de control de imagen de referencia 23 recibe la sefial de
sincronizacion vertical S11, proporciona, a la salida, una sefial de indicacion de imagen de referencia S10 que se
describird mas adelante y la proporciona al grupo de memorias de campos 11.

Una imagen de una sefial de imagen, que ha sido entregada al grupo de memorias de campos 11, es una imagen para
ser actualmente codificada. En sincronismo con la parte inicial de la imagen que es objeto de lectura desde el grupo de
memorias de campo 11, el grupo de memorias de campo 11 establece u obtiene el indicador de inicio de imagen S22
que se describira mas adelante para proporcionarlo al elemento de control de imagen de referencia 24 a través de los
terminales 2 y 9. El elemento de control de imagen de referencia 24 proporciona las sefiales de indicacion de imagenes
de referencia S12, S13, que se describiran, mas adelante, cuando se establezca el indicador de inicio de imagen S22
para su suministro al grupo de memorias de campo 17. Ademas, el indicador de inicio de imagen S22, que se hace pasar
a través del terminal 9, se proporciona también a un elemento de control de imagen de salida 25. El elemento de control
de imagen de salida 25 proporciona la sefial de indicacion de imagen de salida S14 que se describira mas adelante
cuando el indicador de inicio de imagen S22 se establezca para su suministro al grupo de memorias de campo 17. En
esta forma de realizacion, la sefial de control de codificacién de imagen S25, la sefial de estructura de imagen S26 y la
sefial del tipo de codificacion de imagen S27 se proporcionan al elemento de control de imagen de referencia 24 y el
elemento de control de imagen de salida 25 a través del terminal 30.

Ademas, una sefial de imagen que ha sido proporcionada al grupo de memorias de campo 11 se envia un circuito de
prediccion de movimiento 12 y la sefial de control de codificacion de imagen S25, la sefial de estructura de imagen S26 y
la sefial del tipo de codificacion de imagen S27, desde el terminal 1, se proporcionan al circuito de prediccion de
movimiento 12. Este circuito de prediccién de movimiento 12 pone en practica la prediccion de movimiento de pixels, en
una imagen, para codificarse actualmente para la sefial de imagen, que se ha proporcionado al grupo de memorias de
campo 11 haciendo referencia a la imagen anterior y a la imagen futura. La prediccién de movimiento antes citada es la
adaptacion de bloques de una sefial de pixels de bloques en una imagen que ha de codificarse actualmente y la imagen
anterior o imagen futura a la que se hace referencia y la magnitud del bloque es, a modo de ejemplo, 16x16 pixels, 16x8
pixels 8x8 pixels.

Las imagenes de referencia, anteriores y futuras, en este momento, se designan a partir del grupo de memorias de
campo 11 en funcion de la sefial de indicacion de imagen de referencia S10 de prediccion del movimiento que proceden
del elemento de control de imagen de referencia 23. El circuito de prediccion de movimiento 12 detecta cada posicion de
bloque en la imagen de referencia en donde el error predictivo, en la adaptacion de blogues, se hace minimo con
respecto a los respectivos modos de compensacién de movimiento seleccionables para proporcionar el vector de
movimiento correspondiente a esa posicidon como la sefial del vector de movimiento S7 al circuito compensador de
movimiento 18. Conviene sefialar que el modo de compensacion de movimiento, que puede seleccionarse, se determina
por la sefial de estructura de imagen S26 y la sefial del tipo de codificacion de imagen S27.

Ademas, el circuito de prediccion del movimiento 12 proporciona, al circuito compensador de movimiento 18, la sefial del
tipo de predicciéon S30, la sefal de paridad de referencia del vector de movimiento de campo S31, la sefial de sub-vector
de movimiento S32 y la sefal de paridad del campo prevista S33 como informacion adicional de la sefial del vector de
movimiento S7 también en esta disposicion operativa.

En esta instancia operativa, la sefial del tipo de prediccién S30 es informacion, p.e., que indica si se realiza la prediccion
del movimiento mediante la base de trama o la base de campo, se realiza la adaptacién de bloques por 16x16 pixels,
16x8 pixels u 8x8 pixels, la prediccién del movimiento es DUAL-PRIME o no lo es. Conviene sefalar que puesto que los
detalles de la prediccion de bloques de 8x8 pixels y DUAL-PRIME se describen en el documento anteriormente descrito
ISO-IEC/JTC1/SC29/WG11 MPEG93/225b, Modelo de Prueba 4, su explicacion se omite en esta descripcion.

Ademas, la sefial de paridad de referencia del vector de movimiento de campo S31 es una sefal que indica si un campo

que hace referencia al vector es el primer campo (campo 1) o el segundo campo (campo 2) en el caso de que la
predicciéon del movimiento se realice mediante una base de campo.
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La sefial de sub-vector de movimiento S32 es, a modo de ejemplo, una sefal asociada al vector de prediccion de
bloques de 8x8 pixels y DUAL-PRIME.

La sefial de paridad de campo prevista S33 es una sefial que indica si el campo de destino de prediccién (campo
previsto) del vector de movimiento es el primer campo o el segundo campo en el caso de que la prediccion del
movimiento se realice mediante base de campo.

El circuito compensador del movimiento 18 proporciona instrucciones, a la salida, de la sefial de imagen de bloque S3
situada en una direccion designada por la sefial de vector de movimiento S7, la sefial de tipo de prediccion S30, la sefial
de paridad de referencia de vector de movimiento de campo S31, la sefial de sub-vector de movimiento S32 y la sefial de
paridad de campo prevista S33 a partir del grupo de memorias de campo 17 en donde se memorizan imagenes ya
decodificadas y reproducidas (que se describiran mas adelante). La imagen de referencia, en este momento, es
designada a partir del grupo de memorias de campo 17 en funcion de la sefial de indicacion de imagen de referencia de
compensacion de movimiento S12 procedente del elemento de control de imagen de referencia 24.

Una salida de la sefial de imagen de bloque S3, procedente del circuito compensador de movimiento 18, se hace que
realice una operacién adaptativa, con lo que se posibilita realizar la conmutacién a un modo éptimo de entre modos de
compensacion de movimiento seleccionables de cuatro clases de operaciones que se describen a continuacién en
unidad de macrobloques.

Esto es, cuatro clases de operaciones son cuatro clases de modos:

en primer lugar, el modo de compensacién del movimiento a partir de una imagen reproducida anterior (modo predictivo
en sentido directo),

en segundo lugar, el modo de compensacion de movimiento a partir de una imagen reproducida futura (modo predictivo
en sentido inverso),

en tercer lugar, el modo de compensacion de movimiento a partir de ambas imagenes reproducidas anterior y futura
(bloque de referencia a partir de la imagen reproducida anterior y bloque de referencia a partir de la imagen reproducida
futura han de someterse a una operacion lineal (p.e., calculo del valor medio) en cada pixel) (modo bidireccionalmente
predictivo).

En cuarto lugar, un modo sin compensacion del movimiento (es decir, un modo intracodificado. En este caso, la salida de
la sefial de imagen de bloque S3 es igual a cero). Entre estos modos, la conmutacion al modo éptimo se realiza a partir
de cualquier modo seleccionable.

En la conmutaciéon del modo de compensacién del movimiento, p.e., un modo en el que la suma total de valores
absolutos de valores de diferencias en cada pixel entre las sefiales de imagen S3 respectivas se proporciona, a la salida,
en las cuatro clases de modos y la sefial de pixel de bloque S1 a codificarse actualmente es minimo, se selecciona en
esta operacion.

El modo asi seleccionado se envia a los respectivos componentes, a través de terminal 3, como una sefial de modo de
compensacion del movimiento S9, sefial de vector de movimiento S8 en ese momento, sefal de tipo de prediccién S40,
sefial de paridad de referencia de vector de movimiento de campo S41, sefial de sub-vector de movimiento S42 y sefial
de paridad de campo prevista S43.

Ademas, la sefial de pixel de macrobloque S1, a codificarse actualmente, se proporciona desde el grupo de memorias de
campo 11 y el indicador de inicio de MB S300 se proporciona en sincronismo con la salida de esta sefial de pixel de
macrobloque S1. El contador MB 49 realiza el conteo de su nimero en sincronismo con el indicador de inicio de MB
S300. Ademas, el contador MB 49 es objeto de reposicion cuando el indicador de inicio de imagen S22, proporcionado a
través del terminal 48, se establece a este respecto. Conviene sefalar que la sefial de control de codificacién de imagen
S25 se proporciona también a través del terminal 46 al contador MB 49.

El indicador de inicio de segmento S301, procedente del terminal 45, desde el contador MB 49, se activa cuando el valor
de conteo de MB se hace igual a un multiplo de una longitud de segmento predeterminada (el nimero de macrobloques
que compone el segmento). En este caso, el segmento es una unidad constituida por uno o varios macrobloques
sucesivos en orden de exploracion de imagenes. Se toma en consideraciéon de modo que el primer macrobloque
transmite datos que indican la posicion dentro de la imagen en la parte de inicio del segmento, de modo que los datos
recibidos se puedan restablecer a su estado normal incluso en el caso en donde cualquier error tiene lugar en el lado de
recepcion. La longitud del segmento se hace susceptible de cambio con independencia del estado de error de la ruta de
transmision del flujo de bits. En general, en funcion de que la probabilidad de error de la ruta de transmision se haga mas
alta, la longitud del segmento se hace corta. La longitud del segmento designada, en este momento, se memoriza en la
memoria 29.
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La sefial de pixel de macrobloque S1 y la sefial de pixel de bloque S3, procedentes del circuito compensador del
movimiento 18, se someten al calculo del valor de diferencia cada pixel en un dispositivo restador 13. En consecuencia,
se obtiene una sefial de diferencia de bloque S2. La sefial de diferencia de bloque S2 se proporciona a una seccion de
codificacién de sefiales de bloques 14, desde donde se obtiene una sefal codificada S4. La sefial codificada S4 se
proporciona a una seccion de decodificacion de sefiales de bloques 15, en donde se decodifica. De este modo, se
obtiene una sefial de diferencia de reproduccion de bloque S5.

En esta forma de realizacion, la sefial de control de codificacion de imagen S25 se hace pasar a través del terminal 7 y la
sefial de tabla de quantizacién S15 se hace pasar a través de los terminales 31 y 8 proporcionandose también a la
seccion de codificacion de sefiales de control 14. Como la configuracién de la secciéon de codificacion de sefales de
bloques 14, puede aplicarse la configuracion constituida por un elemento de DCT (Transformada de Coseno Discreta) y
un dispositivo cuantizador para la quantizacién de los coeficientes de salida por la sefial de tabla de quantizacién S15
designada desde la memoria intermedia 21. En este caso, la sefial de control de codificacion de imagen S25 y la sefial
de tabla de quantizacién S15 se proporcionan también a la seccién de decodificacion de sefiales de bloque 15. Como la
configuracion de la seccion de decodificacion de sefiales de bloque 15, se puede aplicar la configuracion constituida por
un dispositivo cuantizador inverso para la quantizacion inversa de los coeficientes por la sefial de tabla de quantizaciéon
S15 y un elemento de DCT inverso para poner en practica la Transformada DCT inversa a sus coeficientes de salida.

La sefial de diferencia de reproduccion de bloque S5 se afiade a la sefial de imagen de bloque S3, proporcionada desde
el dispositivo compensador de movimiento 18 cada pixel en el dispositivo sumador 16. En consecuencia, se obtiene una
sefial de reproduccion de bloque S6. Esta sefial de reproduccién de bloque S6 se memoriza en la memoria de campo
designada por la sefal de indicacion de imagen actual S13 a partir del grupo de memorias de campo 17. La imagen de
reproduccion memorizada en el grupo de memorias de campo 17 se proporciona desde el terminal 129 como una sefial
de imagen de reproduccion designada en funcion de la sefial de indicacion de imagen de salida S14 anteriormente
descrita.

Por otro lado, la sefial codificada de bloque S4 se envia también a una seccién de generacion de sefiales
unidimensionales 19 que se alimenta con la sefial de control de codificacion de imagen S25 a través del terminal 6, en
donde se memoriza en una disposicidon matricial unidimensional. De este modo, se obtiene la sefial codificada
unidimensional S16. La configuracién de la seccién generadora de sefiales unidimensionales 19 esta constituida por un
convertidor de exploraciéon para la exploracion, en zigzag, de los coeficientes de DCT de quantizacion de bloques en
orden desde la baja frecuencia a la alta frecuencia. Una sefial codificada unidimensional S16 se hace que sea un cédigo
de longitud variable tal como un cédigo Huffman en el VLC (Codificador de Longitud Variable) 20.

Ademas, la sefial de vector de movimiento S8 se envia al elemento de determinacién de diferencia del vector (elemento
de diferencia etiquetado en la Figura) 27, en donde se obtiene una diferencia entre el vector de movimiento S8 y el vector
de movimiento S8 posteriormente entregado, de modo que se derive una sefal de vector de movimiento de la diferencia
S50. Esta sefial de vector de movimiento de la diferencia S50 se hace que tenga un cddigo de longitud variable tal como
un codigo Huffman, etc., en el elemento de VLC 20. En esta forma de realizacion, el indicador de inicio de MB S300, el
indicador de inicio de segmento S301, la sefial de modo de compensacion del movimiento S9, la sefial de estructura de
imagen S26 y la sefial del tipo de prediccion S40 se proporcionan también al terminal 4.

El detalle del elemento de determinacion de diferencia del vector 27 se describira haciendo referencia a la Figura 2. En la
Figura 2, el indicador de inicio de segmento S301 se aplica a la entrada del terminal 77 del elemento de determinacién de
diferencia de vector 27, el indicador de inicio de MB S300 que se hizo pasar a través de los terminales 47 y 4 de la Figura
1 se proporciona al terminal 71, la sefial de vector de movimiento S8, que se hizo pasar a través de los terminales 3 y 4
de la Figura 1, se introduce en el terminal 70, la sefial del modo de compensacion del movimiento S9 que se hizo pasar a
través de los terminales 3 y 4 de la Figura 1, se introduce en el terminal 72, la sefial del tipo de prediccion S40, que se
hizo pasar a través de los terminales 3 y 4 de la Figura 1, se aplica a la entrada del terminal 73 y la sefial de estructura de
imagen S26, que se hizo pasar a través del terminal 4 de la Figura 1, se aplica a la entrada del terminal 74.

En este caso, el nimero de transmision de los vectores de movimiento en sentido directo o de vectores de movimiento
en sentido inverso, a transmitirse dentro del macrobloque, se reconoce por la sefial de estructura de imagen S26 y la
sefial de tipo de prediccién S40. Se determina segun se indica por las tablas 1, 2 y 3 ilustradas a continuacién. En esta
forma de realizacion, los respectivos nimeros maximos de transmision de vectores de movimiento en sentido directo y
de vectores de movimiento en sentido inverso, a transmitirse, son 2. En consecuencia, cuatro vectores de movimiento se
transmiten, como maximo, dentro del macrobloque. Conviene sefialar que, en el caso de que el nimero de transmision
de vectores de movimiento en sentido directo o en sentido inverso, a transmitirse dentro del macrobloque, sea 2, el orden
de transmision de estos dos vectores de movimiento se determina por anticipado. A modo de ejemplo, en el caso de
prediccion con base del campo de la tabla 1, el vector de movimiento en donde el campo previsto es el primer campo se
transmite con anterioridad y el vector de movimiento en el que el campo previsto es el segundo campo se transmite mas
adelante. Ademas, en el caso de prediccién basada en el campo de 16x8 de la tabla 2, el vector de movimiento de la
parte superior se transmite con anterioridad y el vector de movimiento de la parte inferior se transmite mas tarde.
Ademas, el circuito compensador de movimiento 18, en esta forma de realizacién, proporciona el vector de movimiento
S8 en el mismo orden que este orden de transmision.
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Tabla 1

Caso en donde la estructura de imagen es imagen de trama (entrelazada)

Tipo de prediccion Conteo de vector de movimiento Formato mv

Predicciéon basada en el campo 2 Campo

Prediccion basada en la trama 1 Trama

Dual-prime 1 Campo
Tabla 2

Caso en donde la estructura de imagen es imagen de campo

Tipo de prediccion Conteo de vector de movimiento Formato mv

Prediccién basada en campo 16 x 16 1 Campo

Predicciéon basada en campo 16 x 8 2 Campo

Dual-prime 1 campo
Tabla 3

Caso en donde la estructura de imagen es una imagen progresiva

Tipo de prediccion Conteo de vector de movimiento Formato mv
Prediccién basada en campo 16 x 16 1 Trama
Predicciéon basada en campo 16 x 8 2 Trama
Prediccién basada en campo 8 x 8 1 Trama

En esta forma de realizacion, el grupo de registros 81, en el elemento de determinacion de diferencia de vector 27 de la
Figura 2, se construye segun se indica en la Figura 3, a modo de ejemplo. En la Figura 3, cuatro memorias registro
PMV1 — PMV4 para memorizar vectores de movimiento se preparan como grupos de registros 81.

Ademas, los vectores de movimiento en sentido directo y los vectores de movimiento en sentido inverso se hace que
tengan, respectivamente, una relacion de correspondencia, uno a uno, con respecto a las memorias registro PMV1 —
PMV4 en conformidad con el orden de transmisién dentro del macrobloque. En un sentido mas practico, el vector de
movimiento en sentido directo transmitido en primer lugar dentro del macrobloque se memoriza en la memoria registro
PMV1. El vector de movimiento en sentido inverso transmitido en segundo lugar dentro del macrobloque, se memoriza
en la memoria registro PMV2. Ademas, el vector de movimiento en sentido inverso, transmitido primero dentro del
macrobloque, se memoriza en la memoria de registro PMV3. El vector de movimiento en sentido inverso, transmitido en
segundo lugar dentro del macroblogue, se memoriza en la memoria registro PMV4. Segun se indicé anteriormente, en
esta forma de realizacion, el orden de transmisién dentro del macrobloque de los vectores de movimiento respectivos
proporciona indices que indican la relacion entre los respectivos vectores de movimiento y los registros dentro de las
memorias registro PMV1 — PMV4 en donde se memorizan dichos vectores de movimiento.

Dicho de otro modo, en esta forma de realizacion, los indices de “1” ~ “2” se proporcionan en el orden de transmision de
los vectores de movimiento en sentido directo dentro del macrobloque y los indices de “3” ~ “4” se proporcionan en el
orden de transmisién de los vectores de movimiento en sentido inverso en ellos, con lo que se permite que los vectores
de movimiento tengan respectivos indices y las memorias registro PMV1 — PMV4 presenten una relacion de
correspondencia ‘uno a uno’. Conviene sefialar que los respectivos terminales de entrada a-d de memorias registro
PMV1 ~ PMV4 de la Figura 3 estan conectados a los correspondientes terminales seleccionados del conmutador 80
segun se ilustra en la Figura 2 y los terminales de salida e~h estan conectados a los correspondientes terminales
seleccionados del conmutador 82 segun se representa en la Figura 2.

La sintaxis del flujo de bits, en el momento de transmisién del vector de movimiento se muestra en la tabla 4.
Tabla 4

001  motion_vector () {/* flujo de bits - sintaxis de vector de movimiento * /

002 motion_horizontal_code: / * componente horizontal X del vector de movimiento */
003 motion_vertical_code: / * componente vertical Y del vector de movimiento * /

004 }

005

006 forward_filed_motion_vector () {

007 motion_vertical_field_select: / * paridad - referencia vector de movimiento campo * /
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008 motion_vector ( ):

009 }

010

011 backward_field motion_vector () {

012 motion_vertical_field_select: / * paridad - referencia vector de movimiento campo * /
013 motion_vector ( ):

014 '}

015

016  forward_motion_vector () {/ * flujo de bits - sintaxis con respecto al vector de movimiento en sentido directo * /
017 si(motion_vector_count == 1) {/* cuando el n° de vectores de movimiento es 1 */
018 si (mv_format==frame) {/* caso en donde el formato de mv es de trama */

019 motion_vector (); /* Index_1 (= PMV1). PMV2 = PMV1 */

020  }else {/* caso en donde el formato de mv es de campo */

021 forward_filed_motion_vector ( ); * Index_1 (= PMV1). PMV2 = PMV1 */

022 si (dmv==1) {* caso de dual-prime */

023 dmv_horizontal; /* sub-vector de movimiento * /
024 dmv_vertical; / * sub-vector de movimiento * /
025 }

026

027  }else {/* motion_vector_count==2; cuando el n° de vectores de movimiento es 2 */
028 forward_filed_motion_vector ( ); * Index_1 (= PMV1) ¥/
029 forward_filed_motion_vector ( ); * Index_2 (= PMV2) ¥/

030 }
031 }
032

033  backward_motion_vector ( ) {/* flujo de bits - sintaxis con respecto al vector de movimiento en sentido inverso */
034 si(motion_vector_count == 1) {/* cuando el n° de vectores de movimiento es 1 */

035 si (mv_format==frame) {/* caso en donde el formato de mv es de trama */
036 motion_vector ( ); /* Index_3 (= PMV3). PMV4 = PMV3 */

037 }else {/* caso en donde el formato de mv es de campo */

038 forward_filed_motion_vector ( ); * Index_3 (= PMV3). PMV4 = PMV3 */
039 si (dmv==1) {* caso de dual-prime */

040 dmv_horizontal; /* sub-vector de movimiento * /

041 dmv_vertical; / * sub-vector de movimiento * /

042 }

043

044 }else {/* motion_vector_count==2; cuando el n°® de vectores de movimiento es 2 */
045 backward_filed_motion_vector ( ); * Index_3 (= PMV3) */

046 backward_filed_motion_vector ( ); * Index_4 (= PMV4) */

047 '}

048 '}

En esta tabla 4, la funcion “forward_motion_vector ()’ es una funcion en relacion con el vector de movimiento en sentido
directo y la funcién “backward_motion_vector ( )’ es una funcién en relacién con el vector de movimiento en sentido
inverso. Ademas, la expresion abarcada por “/*” y “*/” es un comentario. Segun se indica en esta tabla, los vectores de
movimiento a transmitirse y las memorias registro PMV se hacen que correspondan, respectivamente, entre si. En este
caso, se utilizan los parametros de “mv_format”, “motion_vector_count” y estos parametros se proporcionan sobre la
base de las tablas 1 — 3. Como “mv_format” segun se indica en la tabla 1 — 2, existen el tipo de “trama” y el tipo de
“campo”. La paridad de referencia del vector de movimiento de campo se afiade basicamente al vector del tipo de
“campo”. Ademas, “motion_vector_count” indica el nimero de transmisién de vectores de movimiento en sentido directo
o en sentido inverso a transmitirse dentro de un macrobloque, segun se muestra en las tablas 1 — 3.

En este caso, “forward_motion_vector ( )’ se describira a continuacion. Inicialmente, en el caso en donde exista un
“motion_vector_count” (linea 017), la informacion del vector de movimiento se memoriza en la memoria registro PMV1.
Ademas, en el caso en donde existan dos funciones “motion_vector count”, la informacion del vector de movimiento,
transmitida en primer lugar, (linea 028), se memoriza en la memoria registro PMV1 y la informacién del vector de
movimiento transmitida en segundo lugar (linea 029), se memoriza en la memoria registro PMV2. Con mas detalle, en el
caso en donde exista una informacién del vector de movimiento a transmitirse (linea 017), la ruta de decision se bifurca
en dos casos del caso en donde “mv_format” es “trama” (linea 018) y el caso en donde “mv_format” es “campo” (linea
020). Bajo el caso en donde “mv_format” es “campo”, ademas en el caso en donde “dmv==1" (linea 022), el
“prediction_type” es “Dual_prime”. En consecuencia, se transmiten “dmv_horizontal” y “dmv_vertical’. Hay un sub-vector
de movimiento cuando el tipo de prediccion es “Dual_prime”. Esto se aplica, de modo similar, a la funcion
“backward_motion_vector ()".

En el macrobloque en donde existe un vector de movimiento en sentido directo a transmitirse, en la actualizacion de la
memoria registro PMV1, la memoria registro PMV2 se actualiza en el mismo valor. Ademas, en el macrobloque en donde
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existe un vector de movimiento en sentido inverso a transmitirse, al actualizar la memoria registro PMV3, se actualiza la
memoria registro PMV4 en el mismo valor.

La operacion de sintaxis de flujo de bits, que ha sido explicada en la tabla 4 antes citada, se describira ahora utilizando la
configuracion ilustrada en la Figura 2.

En la Figura 2, en respuesta a la sefial de vector de movimiento S8 introducida a través del terminal 70, el generador de
indicadores de sefales de vectores de movimiento 87 proporciona, a la salida, el indicador de sefial de vector de
movimiento S86. Dichos indicadores de sefiales de vectores de movimiento S86 son objeto de conteo por el contador de
vectores de movimiento 88. Conviene sefialar que el contador de vectores de movimiento 88 es objeto de reposicion
cuando se establece el indicador de inicio de MB S300 que se hace pasar a través del terminal 71. La sefial del nimero
del contador de vectores de movimiento S87, procedente del contador de vectores de movimiento 88, se aplica a la
entrada del generador de sefiales de designacion de indice de registro 89. La sefial de modo de compensacion de
imagen S9, la sefal del tipo de prediccion S40 y la sefial de estructura de imagen S26 que se hacen pasar a través de
los terminales 72, 73, 74, se aplican a la entrada del generador de sefiales de designacién de indice de registro 89.

En el caso de esta forma de realizacion, el nUumero de transmisién de vectores de movimiento en sentido directo o de
vectores de movimiento en sentido inverso a transmitirse (motion_vector_count) dentro del macrobloque, se reconoce
por la sefial de estructura de imagen S26 y la sefial del tipo de prediccién S40 y el nimero de todos los vectores de
movimiento a transmitirse, dentro del macrobloque, se reconoce por la sefial del modo de compensacién del movimiento
S9. A modo de ejemplo, en el caso en donde “motion_vector_count” es 2 y la sefial del modo de compensacion de
movimiento S9 es el modo bidireccionalmente predictivo, puesto que los vectores de movimiento a transmitirse dentro del
macrobloque se transmiten en orden de dos vectores de movimiento en sentido directo y dos vectores de movimiento en
sentido inverso, el nimero de todos los vectores de movimiento, transmitidos dentro del macrobloque, es 4.

Sobre la base de esta informacion, el generador de sefiales de designacion de indices de registro S89 genera una sefial
de designacion de indices de registro S88 desde la sefial del nimero de conteo de vectores de movimiento S87 para su
salida. A modo de ejemplo, segun se ilustra en la Figura 3 antes citada, cuando la sefial del nimero de conteo de
vectores de movimiento S87 toma el valor 1, la memoria registro PMV1 se designa en el grupo de registros 81; cuando
esa sefial toma el valor 2, la memoria registro PMV2 se designa en el grupo de registros 81, cuando esa sefial toma el
valor 3, la memoria registro PMV3 se designa en el grupo de registros 81 y cuando esa sefial toma el valor 4, la memoria
registro PMV4 se designa en el grupo de registros 81.

A modo de otro ejemplo, en el caso en donde existe una funcion “motion_vector_count” y la sefial del modo de
compensacion de movimiento S9 es el modo predictivo en sentido inverso, puesto que existe un solo vector de
movimiento en sentido inverso como el nimero de todos los vectores de movimiento a transmitirse dentro del
macrobloque, la memoria registro PMV3 se designa en el grupo de registros 81 cuando la sefial del nimero del conteo
de vectores de movimiento S87 toma el valor 1.

En respuesta a la sefial de designacion del indice de registro S88, el grupo de registros 81 proporciona, a la salida, la
sefial de vector de movimiento S82 memoriza en el registro designado por intermedio del conmutador 82.

Esta sefial de vector de movimiento de salida de registro S82 es objeto de conversidon de escala por la sefal de
indicacion de escala S85 (sefial de indicacion de escala A) procedente del circuito de conmutacion 85 sobre la base de la
sefial del tipo de prediccién S40 desde el terminal 75 en el convertidor de escala 84 de la conversion de escala A cuando
la ocasion operativa lo demande y a continuacion, se aplica a la entrada del circuito de la diferencia 86. En este circuito,
se calcula un valor de diferencia entre el vector de movimiento de escala convertida y la sefial de vector de movimiento
actualmente introducida S8. De este modo, se obtiene la sefial de vector de movimiento de diferencia S50. Esta senal se
proporciona desde el terminal 76.

Por otro lado, la sefial del vector de movimiento actualmente introducida S8 es objeto de conversion de escala (sefial de
vector de movimiento de escala convertida S80) por la sefial de indicacion de escala S83 (sefial de indicacion de escala
B) procedente desde el circuito de conmutacion 85 en el convertidor de escala 83 de la conversion de escala B cuando la
ocasion operativa lo demanda y a continuacion, es objeto de sobreescritura y esta recientemente memoriza en el registro
designado por la sefial de designacion de indice de registros S88 a través del conmutador 80. Conviene sefalar que el
convertidor de escalas 84 y el convertidor de escalas 83, segun se indicé con anterioridad, pueden utilizarse para el
ajuste de escala espacial en el momento de calcular del vector de movimiento de diferencia entre el vector de
movimiento que hace referencia a la trama y el vector de movimiento que hace referencia al campo y/o el ajuste de
escala basado en la causa, en el punto en la base de tiempos, en el momento de calcular el vector de diferencia entre los
vectores de movimiento en donde las diferencias, en ese punto en el tiempo hasta el campo de referencia, son
diferentes.

La reposicion de la memoria registro PMV del elemento de determinacion de diferencia de vector 27 se realiza en el

macrobloque en donde la sefial del modo de compensacion del movimiento S9, que se hizo pasar a través del terminal
77, es el modo intracodificado y el macrobloque en donde se establece el indicador de inicio S301 desde el terminal 77.
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En este momento, todos los registros del grupo de registros 81 son objeto de reposicion a cero. La instruccion de
reposicion de este registro se realiza por el elemento de instruccion de reposicion de registro 78.

En esta forma de realizacion, el elemento de determinacion de la diferencia 27 para el vector de movimiento se construye
en la forma anteriormente indicada. Conviene sefialar que aunque, en la forma de realizacion antes descrita, el orden de
salida de los vectores de movimiento S8 del circuito de compensacién del movimiento 18 es el mismo que el orden de
transmision de los vectores de movimiento determinados por anticipado, el primero puede ser diferente del Ultimo. Sin
embargo, también en este caso, puesto que el orden de entrada de vectores de movimiento de diferencia S50 al
elemento de VLC 20 se requiere que sea finalmente el mismo que el orden de transmision, es necesario que una
configuracion adicional o extra para proporcionar la sefial de paridad de campo prevista al generador de sefales de
designacion de indice de registros 89 para la transposicion o intercambio del orden de salida de los vectores de
movimiento de diferencia S50 o similares.

La configuracién del elemento de determinacién de macrobloque objeto de salto operativo 28 de la Figura 1 se describira
ahora con referencia a la Figura 4.

En la Figura 4, la sefal de error predictiva de compensacion del movimiento S16 se proporciona al terminal 96 del
elemento de determinacién de macrobloque objeto de salto operativo 28. Ademas, la sefial de vector de movimiento de
diferencia S50, la sefial de vector de movimiento S8 desde el terminal 4 de la Figura 1, la sefial del modo de
compensacion de movimiento S9, la sefial de estructura de imagen S26, la sefal del tipo de prediccion S40, la sefial de
paridad de referencia de vector de movimiento de campo S41 desde el terminal 5 de la Figura 1, la sefal de sub-vector
de movimiento S42, la sefial de paridad de campo prevista S43 y la sefial del tipo de codificacion de imagen S27 se
proporcionan al elemento de determinacién del macrobloque objeto de salto operativo 28 en adicion a la sefial de error
predictiva de compensacién del movimiento S16. Esto es, la sefial del vector de movimiento S8, la sefal del vector de
movimiento de diferencia S50, la sefial del modo de compensacién de movimiento S9, la sefial del tipo de predicciéon
S40, la sefal de paridad de referencia del vector de movimiento de campo S41, la sefial de sub-vector de movimiento
S42, la sefial de paridad de campo prevista S43, la sefial del tipo de codificacién de imagen S27 y la sefial de estructura
de imagen S26 se introducen al terminal 95 de la Figura 4. Estas sefiales se memorizan en la memoria 91 para
almacenamiento de los parametros del macrobloque actuales.

La sefial de error predictiva de compensacién del movimiento S16 del macrobloque se hace someterse a la
determinacion, en el elemento de determinacion de coeficiente no cero 94, en cuanto a si la sefial a transmitirse existe o
no. Cuando existe la sefal a transmitirse, el elemento de determinacion 94 informa al elemento de determinacion 94
sobre ese hecho. En respuesta a esta incidencia operativa, el elemento de determinacion 93 establece el indicador de
macrobloque S90 a “FALSO” para su salida.

Por otro lado, en el caso en donde no exista ninguna sefial de error predictiva a transmitirse (es decir, todos los
coeficientes de S16 son cero), el elemento de determinacion 94 notifica la sefial de “VERDADERQO” al elemento de
determinacién 93. En este caso, el elemento de determinacién 93 realiza, ademas, una determinacion comparativa del
contenido de la memoria 91 y del contenido de la memoria 92 para memorizacion de los parametros de macrobloque
anteriores.

En este caso, en el elemento de determinacion 93, en el caso en donde la sefial del tipo de codificacion de imagen S27
es laimagen P,

se realiza una determinacion comparativa de las condiciones en donde:

en primer lugar, la sefial del vector de movimiento S8 es cero;
en segundo lugar, la sefial del modo de compensacion del movimiento S9 es la prediccion en sentido directo;

en tercer lugar, la sefial de paridad de referencia del vector de movimiento de campo S41 es la misma que la paridad del
campo previsto en el caso en donde la sefial del tipo de prediccion S40 sea la predicciéon del campo y

en cuarto lugar, la sefal del sub-vector de movimiento S42 es cero.

Cuando se satisfacen estas condiciones, el elemento de determinacion 93 establece el indicador de macrobloque objeto
de salto operativo S90 a “VERDADERQO” para su salida. Cuando no es asi, el indicador de macrobloque objeto de salto
operativo S90 es “FALSO". Este indicador de macrobloque S90 se proporciona a través del terminal 97 y se envia al
elemento de VLC 20 representado en la Figura 1.

Ademas, en el elemento de determinacion 93, en el caso en donde la sefial del tipo de codificacién de imagen S27 es la
imagen B,

se realiza una determinacion comparativa de las condiciones en donde:

en primer lugar, la sefial del vector de movimiento de referencia S50 es cero y
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en segundo lugar, la sefial del modo de compensacion del movimiento S9, la sefial del tipo de prediccion S40, la sefial de
paridad de referencia del vector de movimiento de campo S41, la sefial de sub-vector de movimiento S42 y la sefal de
paridad de campo prevista S43 son, respectivamente, las mismas con respecto a los contenidos de las memorias 91 y
92.

Cuando se satisfacen estas condiciones, el elemento de determinacion 93 establece el indicador de macrobloque objeto
de salto operativo S90 a “VERDADERQO” para su salida. Cuando no es asi, el indicador de macrobloque objeto de salto
operativo S90 es “FALSO”.

Conviene sefialar que, en los macroblogues del inicio y del final del segmento, se inhibe el macrobloque, objeto de salto
operativo, incluso en el caso en donde se satisfagan las condiciones anteriormente descritas.

En el caso en donde el indicador de macrobloque objeto de salto operativo S90 es “FALSO”, el contenido de la memoria
91 se copia en la memoria 92. Ademas, con respecto al macrobloque en el que el indicador de macrobloque objeto de
salto operativo S90 es “VERDADERO?”, el elemento de VLC 20 no tiene datos.

El elemento de determinacion de macrobloque objeto de salto operativo 28 se construye en la forma anteriormente
indicada.

Ademas, con respecto a la determinacion del macrobloque objeto de salto operativo, se describira a continuacion otra
forma de realizacion. En otra forma de realizacion, la condicion para permitir que el macrobloque objeto de salto
operativo de la imagen P y de la imagen B se mantenga en la forma de realizacién anteriormente descrita esta limitada,
ademas, como sigue. Esto es, en el caso en donde la estructura de imagen sea la estructura de trama, el tipo de
prediccién esta limitado a solamente el caso de prediccién basada en la trama. Ademas, en el caso en donde la
estructura de imagen es la estructura de campo, el tipo de prediccion esta limitado a solamente el caso de prediccion
basada en el campo 16x16. Esto es, el tipo de prediccion de una imagen B se hace también no importante para el tipo de
predicciéon del macrobloque anterior.

El resumen de la condicion para permitir al macrobloque objeto de salto operativo, mantenerse en este caso es como
sigue. En el caso en donde el elemento de determinacion no cero 94 determina los respectivos macrobloques como
siendo un macrobloque, en el que no existe ninguna sefal a transmitirse, el elemento de determinacion 93 determina,
ademas, si los respectivos macrobloques satisfacen, o no, esta condiciéon requerida para permitir el mantenimiento del
macrobloque objeto de salto operativo. Inicialmente, en el caso en donde la sefial de tipo de codificacion de imagen S27
es laimagen Py la sefial de estructura de imagen S26 es la estructura de campo,

la condicion para permitir que se mantenga el macrobloque objeto de salto operativo es:

en primer lugar, la sefial de vector de movimiento S8 es cero;

en segundo lugar, la sefial de modo de compensacién de movimiento S9 es de prediccién en sentido directo;

en tercer lugar, la sefal del tipo de prediccion S40 es de prediccion de campo de 16x16 y

en cuarto lugar, la sefial de paridad de referencia del vector de movimiento de campo S41 es igual a la paridad de la
sefial de paridad del campo prevista S43.

Ademas, en el caso en donde la sefial del tipo de codificacion de imagen S27 es la imagen P y la sefial de estructura de
imagen P S26 es la estructura de trama,

la condicion para permitir mantener el macrobloque objeto de salto operativo es:

en primer lugar, la sefial del vector de movimiento S8 es cero;

en segundo lugar, la sefial del modo de compensacién de movimiento S9 es la prediccidn en sentido directo y
en tercer lugar, la sefal del tipo de prediccion S40 es la prediccion de trama.

Ademas, en el caso en donde la sefial del tipo de codificacion de imagen S27 es la imagen B y la sefial de estructura de
imagen S26 es la estructura de campo,

la condicion para permitir el mantenimiento del macrobloque objeto de salto operativo es:
en primer lugar, la sefial del vector de movimiento de diferencia S50 es cero;

en segundo lugar, la sefial del modo de compensacién del movimiento S9 es la misma que la del macrobloque anterior;
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en tercer lugar, la sefial del tipo de prediccion S40 es la prediccion de campo de 16x16;

en cuarto lugar, la sefial de paridad de referencia del vector de movimiento de campo S41 es la misma que la del
macrobloque anterior y

en quinto lugar, la sefial de paridad de campo prevista S43 es la misma que la del macrobloque anterior.

Ademas, en el caso en donde la sefial del tipo de codificacion de imagen S27 es la imagen B y la sefial de estructura de
imagen S26 es la trama,

la condicion para permitir el mantenimiento del macrobloque objeto de salto operativo es:

en primer lugar, la sefial del vector de movimiento de diferencia S50 es cero;

en segundo lugar, la sefial del modo de compensacion del movimiento S9 es la misma que la del macrobloque anterior y
en tercer lugar, la sefal del tipo de prediccion S40 es la prediccion de trama.

Volviendo a hacer referencia a la Figura 1, después de que una salida desde el elemento de VLC 20 se memoriza en la
memoria intermedia 21, se envia un flujo de bits a una tasa de transmision fija desde el terminal de salida 22.

El aparato de codificacion de imagen en movimiento esta construido de una manera tal como se indicé anteriormente
para realizar la codificacion de la imagen en movimiento, la salida del flujo de bits y la salida de la imagen codificada.

Un aparato (decodificador) de decodificacion de imagenes en movimiento, que presenta un elemento de determinacion
de diferencia inversa para el vector de movimiento, se describira a continuacion haciendo referencia a la Figura 5.

En la Figura 5, la sefial de flujo de bits introducida desde el terminal de entrada 50 se memoriza en la memoria
intermedia 51 y luego, se proporciona al elemento de VLC inverso 52.

Cuando el elemento de VLC inverso 52 detecta la parte de inicio de la imagen a decodificarse, establece el indicador de
inicio de imagen S102 para proporcionarlo al elemento de control de imagen de referencia 58. En esta forma de
realizacion, este indicador de inicio de imagen S102 se envia al elemento de control de imagen de referencia 58 a través
de los terminales 67 y 61. Cuando se establece el indicador de inicio de imagen S102, el elemento de imagen de
referencia 58 proporciona, a la salida, sefiales de indicacion de imagen de referencia, que se describiran mas adelante,
para suministrarlas al grupo de memorias de campo 57.

Ademas, cuando el elemento de VLC inverso 52 detecta la parte de inicio del elemento a decodificarse, establece el
indicador de inicio del segmento S211.

De modo similar, el indicador de inicio de imagen S102 se proporciona también al elemento de control de imagen de
salida 59. Cuando se establece el indicador de inicio de imagen S102, el elemento de control de imagen de salida 59
proporciona la sefial de indicacion de imagen de salida S60, que se describira mas adelante, para proporcionarla al
grupo de memorias de campo 57.

La informacion de control para controlar el aparato de decodificacion de imagenes en movimiento de esta invencion,
obtenida a partir del elemento de VLC inverso 52, se memoriza en la memoria 201. Esta informacion de control se
proporciona como sefial de control S104 a la salida. Ademas, la sefial de estructura de imagen S201 y la sefial del tipo
de codificacion de imagen S202 se proporcionan desde la memoria 201. Se entregan al elemento de VLC inverso 52.

La sefial de macrobloque codificada S50, que ha sido extraida desde el elemento de VLC inverso 52, se proporciona a la
seccion de generacion de sefiales bidimensionales 53. Ademas, el indicador de inicio MB S210 se proporciona, en
sincronismo, con una salida de la sefial de macrobloque codificada S50, desde el elemento de VLC inverso 52.

La sefial de macrobloque codificada S50 se hace que sea la sefial de blogue bidimensional S51 en la seccion de
generacion de sefiales bidimensionales 53. Esta sefial de bloque bidimensional S51 se proporciona a la seccion de
decodificacion de sefiales de blogues 54, en donde se decodifica. De este modo, se obtiene la sefial de diferencia de
reproduccion de bloque S52.

Como la configuraciéon de la seccidon de decodificacion de sefiales de bloques 54, la configuracion constituida por el
dispositivo de quantizacion inversa para los coeficientes de quantizaciéon inversa mediante la sefial de la tabla de
quantizacion S57 extraida desde el elemento de VLC inverso 52 y el elemento de DCT inverso para la puesta en practica
de la funcién de DCT (Transformada de Coseno Discreta) inversa para proporcionar sus coeficientes puede aplicarse en
esta situacién operativa.
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Ademas, como la configuracion de la seccion de generacion de sefiales bidimensionales 53, la configuracion constituida
por el convertidor de exploracién inversa para la exploracion en zigzag inversa, la sefial de bloque codificada S50 puede
aplicarse en el orden de coeficiente desde baja frecuencia a alta frecuencia.

Por otro lado, la sefial del vector de movimiento de diferencia S90, asociada al macrobloque a decodificarse actualmente,
que ha sido extraida desde el elemento de VLC inverso 52, se reconstruye en el elemento de determinacion de diferencia
inversa (elemento de diferencia inversa etiquetado MV en la Figura) 202. La sefial de vector de movimiento reconstruido
S55, procedente del elemento de determinacion de diferencia inversa 202 y la sefial del modo de compensacion del
movimiento S56, la sefial del tipo de prediccion S91, la sefial de paridad de referencia del vector de movimiento de
campo S92, la sefial de sub-vector de movimiento S93 y la sefial de paridad de campo prevista S94 se envian al
dispositivo compensador de movimiento 56 que se proporciona desde el elemento de VLC inverso 52 y que se hace
pasar a través de la memoria 204. En respuesta a estas sefiales, este dispositivo compensador del movimiento 56 da
instrucciones de salida de la sefial de imagen de bloque desde el grupo de memorias de campo 57 en donde se
memorizan las imagenes ya codificadas y reproducidas.

En un sentido mas practico, el dispositivo compensador de movimiento 56 reconoce la imagen de reproduccion
designada desde el grupo de memorias de campo 57 mediante la sefial de indicacion de imagen de referencia S58,
anteriormente descrita, como imagen de referencia para dar instrucciones a la salida de la sefial de imagen de bloque
situada en una direccién dentro de la imagen de referencia designada por la sefial del modo de compensacion del
movimiento S56, la sefial del vector de movimiento S55, la sefial del tipo de prediccién S91, la sefial de paridad de
referencia del vector de movimiento de campo S92, la sefial del sub-vector de movimiento S93 y la sefial de paridad de
campo prevista S94.

El dispositivo compensador de movimiento 56 esta adaptado para realizar una operacion adaptativa que corresponda a
la sefial del modo de compensacion del movimiento S56, esto es, para realizar cuatro clases de operaciones descritas a
continuacion en unidades de macrobloques. Conviene sefialar que la magnitud del bloque es, p.e., 16x16 pixels, 16x8
pixels u 8x8 pixels.

A saber, como modos de cuatro clases de operaciones en este caso, existen
en primer lugar, un modo de compensacion del movimiento a partir de la imagen de reproduccion anterior,
en segundo lugar, un modo de compensacion del movimiento a partir de la imagen de reproduccion futura,

en tercer lugar, un modo de compensacion del movimiento a partir de las imagenes de reproduccion anterior y futura
(puesta en practica de operacion lineal (p.e., calculo del valor medio) en cada pixel para bloques de referencia a partir de
la imagen de reproduccién anterior y del bloque de referencia a partir de la imagen de reproduccion futura) y

en cuarto lugar, el modo de compensacion sin movimiento (es decir, el modo intracodificado. En este caso, la salida de la
sefal de imagen de bloque S54 es igual a cero). El dispositivo compensador de movimiento 56 selecciona una de cuatro
clases de modos de operacion en funcién de la sefial del modo de compensacion de movimiento S56.

La sefial de diferencia de reproduccion de bloque S52, procedente de la secciéon de decodificacion de sefiales de bloques
54, se afiade a la sefial de imagen del bloque S54 procedente del dispositivo compensador de movimiento 56 en cada
pixel en el dispositivo sumador 55. En consecuencia, se obtiene la sefial de reproduccién de bloque S53. Esta sefial de
reproduccion de bloque S53 se memoriza en una memoria de campo designada por la sefial de indicacion de imagen
actual S59 a partir del grupo de memorias de campo 57.

La imagen en movimiento se reconstruye a partir del flujo de bits en una manera anteriormente establecida.

La imagen de reproduccion designada en funciéon de la sefial de indicacion de imagen de salida S60 anteriormente
descrita de las imagenes de reproduccion memorizadas en el grupo de memorias de campo 57 se proporciona desde el
terminal 60.

Conviene sefalar que la sefial de control S104, la sefial de estructura de imagen S201 y la sefal del tipo de codificacion
de imagen S202 se proporcionan, a través del terminal 62, al dispositivo compensador de movimiento 56, al elemento de
control de imagen de referencia 58 y al elemento de control de imagen de salida 59.

El elemento de determinacién de la diferencia inversa 202, para el vector de movimiento, se describira a continuacion
haciendo referencia a la Figura 6.

En la Figura 6, la sefal del vector de movimiento de la diferencia S90, proporcionada a través del terminal 311, se
reconstruye en el elemento de determinacion de la diferencia inversa 202 que se representa en la Figura 6. Al elemento
de determinacion de diferencia inversa del vector 202 se le aplican el indicador de inicio de segmento S211, el indicador
de inicio de MB S210, la sefial de vector de movimiento de la diferencia S90, la sefial del modo de compensacion de
movimiento S56, la sefal de tipo de prediccion S91 y la sefial de estructura de imagen S201. Esto es, el indicador de
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inicio de MB S210 se entrega al terminal 312, la sefial del modo de compensacién de movimiento S56 se entrega al
terminal 313, la sefal del tipo de prediccion S91 se entrega a los terminales 314 y 316 y la sefial de estructura de imagen
S201 se entrega al terminal 315.

En este caso, el nUmero de recepcion de los vectores de movimiento de diferencia en sentido directo o vectores de
movimiento de diferencia en sentido inverso, a recibirse dentro del macrobloque, se reconoce por la sefial de estructura
de imagen S201 y la sefial del tipo de prediccion S91. Dicho nimero de recepcion se determina segun se indica en las
tablas 1 a 3 antes citadas. En esta forma de realizacion, los nUmeros maximos respectivos de recepciones de vectores
de movimiento de diferencia en sentido directo y vectores de movimiento de diferencia en sentido inverso son 2. En
consecuencia, cuatro vectores de movimiento de diferencia se reciben, como maximo, dentro del macrobloque.

Por este motivo, en esta forma de realizacion, el grupo de registros 305, en el elemento de determinacion de diferencia
inversa de vectores 202 de la Figura 6, se construye segun se ilustra en la Figura 3 antes citada. En este caso, cuatro
memorias registro PMV1 — PMV4, para memorizar vectores de movimiento se preparan en una manera similar a la
anteriormente descrita.

Los vectores de movimiento de diferencia en sentido directo y los vectores de movimiento de diferencia en sentido
inverso se hacen tener una relaciéon de correspondencia uno a uno, respectivamente, con respecto a las memorias
registro PMV1 — PMV4 en funcién del orden de recepcion dentro del macroblogue. En un sentido mas practico, el vector
de movimiento de diferencia en sentido directo recibido, en primer lugar, dentro del macrobloque, se afiade al vector de
movimiento reconstruido memorizado en la memoria registro PMV1. Ademas, el vector de movimiento de diferencia en
sentido directo, recibido en segundo lugar dentro del macrobloque, se afiade al vector de movimiento reconstruido
memorizado en la memoria de registro PMV2. Ademas, el vector de movimiento de diferencia en sentido inverso, recibido
en primer lugar dentro del macrobloque, se afiade al vector de movimiento reconstruido memorizado en la memoria
registro PMV3. Ademas, el vector de movimiento de diferencia en sentido inverso, recibido en segundo lugar dentro del
macrobloque, se afiade al vector de movimiento reconstruido memorizado en la memoria registro PMV4. En esta forma
de realizacion, el orden de recepcion dentro del macrobloque de los respectivos vectores de movimiento proporciona
indices que indican qué registro de las memorias registro PMV1 — PMV4 memoriza el vector de movimiento reconstruido
a afadirse a los respectivos vectores de movimiento de diferencia.

Dicho de otro modo, en esta forma de realizacion, los indices de “1” — “2” se proporcionan en orden de recepciones de
vectores de movimiento de diferencia en sentido directo dentro del macrobloque y los indices de “3” — “4” se proporcionan
en orden de recepciones de vectores de movimiento de diferencia en sentido inverso alli contenidos. De este modo, los
vectores de movimiento que tengan respectivos indices y las memorias registro PMV se hace que presenten una relacion
de correspondencia de tipo ‘uno a uno’.

Ademas, la sintaxis del flujo de bits del vector de movimiento es tal como se ha ilustrado ya en la tabla 4 antes citada.
Ademas, en este caso, segun se indica por la tabla, los vectores de movimiento a transmitirse y los registros PMV se
hacen corresponder, respectivamente, entre si. La explicacion de la tabla 4 es la misma que la que se ha realizado en el
calculador del codificador.

Conviene sefialar que, al actualizar la memoria registro PMV1, el macrobloque en el que el nimero de recepcion de
vectores de movimiento de diferencia en sentido directo es 1 actualiza la memoria registro PMV2 en el mismo valor.
Ademas, al actualizar la memoria registro PMV3, el macrobloque en el que el nimero de recepcion de los vectores de
movimiento de diferencia en sentido inverso es 1 actualiza la memoria registro PMV4 en el mismo valor.

La operacion de conmutacion de las memorias registro PMV se describira a continuacion haciendo referencia a la Figura
6.

En la Figura 6, en respuesta a la sefial del vector de movimiento de diferencia S90 introducida a través del terminal 311,
el generador de indicadores de sefiales de vector de movimiento de diferencia 308 proporciona, a la salida, el indicador
de sefial de vector de movimiento de diferencia S306. Dichos indicadores de sefiales de vectores de movimiento de
diferencia S306 se recuentan por el contador de vectores de movimiento de diferencia 309. Conviene sefalar que
cuando se establece el indicador de inicio de MB S210, el contador de vectores de movimiento de diferencia 309 es
objeto de reposicion. La sefial del nimero de conteo de vectores de movimiento S307 procedente del contador de
vectores de movimiento 309, se aplica a la entrada del generador de sefiales de designacion de indices de registro 310.
A este generador, se aplica a la entrada la sefial del modo de compensacién de movimiento S56, la sefial del tipo de
Presidente S91 y la sefial de estructura de imagen S201.

En este caso, el nimero de transmision de vectores de movimiento de diferencia en sentido directo o vectores de
movimiento de diferencia en sentido inverso (motion_vector_count) a transmitirse, dentro del macrobloque, se reconoce
por la sefial de estructura de imagen S201 y la sefial del tipo de prediccién S91 y el nimero de transmision de todos los
vectores de movimiento a transmitirse, dentro del macrobloque, se reconoce por la sefial del modo de compensacién de
movimiento S56. A modo de ejemplo, en el caso en donde “motion_vector_count” es 2 y la sefial del modo de
compensacion de movimiento S56 indica el modo bidireccionalmente predictivo, puesto que los vectores de movimiento
a recibirse dentro del macrobloque se reciben en el orden de 2 vectores de movimiento de diferencia en sentido directo y
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2 vectores de movimiento de diferencia en sentido inverso, el nimero de transmision de todos los vectores de
movimiento de diferencia es 4.

Sobre la base de esta informacion, el generador de sefiales de designacion de indices de registros 310 genera una sefal
de designacion de indices de registro S308 a partir de la sefial del nimero de conteo de vectores de movimiento S307 y
la proporciona a la salida. En conformidad con esta sefial de designacion de indices de registro S308, en la forma de
realizacion antes descrita, a modo de ejemplo, cuando la sefial del nimero de conteo de vectores de movimiento S307
toma el valor 1, la memoria registro PMV1 es designada en el grupo de registros 305; cuando esa sefial toma el valor 2,
la memoria registro PMV2 es designada en el grupo de registros 305; cuando esa sefial toma el valor 3, la memoria de
registro PMV3 es designada en el grupo de registros 305 y cuando la sefial toma el valor 4, la memoria registro PMV4 es
designada en el grupo de registros 305.

A modo de otro ejemplo, en el caso en donde existe una funcion “motion_vector_count” y la sefial del modo de
compensacion de movimiento S56 indica el modo predictivo en sentido inverso, puesto que solamente un vector de
movimiento de diferencia en sentido inverso se transmite como el nimero de transmisién de todos los vectores de
movimiento de diferencia transmitidos dentro del macrobloque, cuando la sefial del nimero de conteo de vectores de
movimiento S307 toma el valor 1, la memoria registro PMV3 es designada en el grupo de registros 305.

El grupo de registros 305 responde a la sefial de designacion de indices de registros S308 para proporcionar la sefial de
vector de movimiento S302, memoriza en el registro designado, a través del conmutador 303.

Esta sefal de vector de movimiento de salida S302 es objeto de conversion de escala (sefial de vector de movimiento de
salida de escala convertida S302) en el convertidor de escalas 302 de la conversion de escala C, cuando la ocasion
operativa lo demanda, mediante la conversion de sefial de indicacién de escala CONVERSION (sefial de indicacion de
escala C) procedente del circuito de conmutacion 307 que se suministra con la sefial del tipo de prediccion S91 y a
continuacion, se aplica a la entrada del circuito sumador 301, en donde se afiade a la sefial de vector de movimiento de
diferencia actualmente introducida S90. De este modo, se reconstruye la sefial del vector de movimiento S55. Esta sefial
de vector de movimiento S55 se proporciona desde el terminal 317 como el vector de movimiento reconstruido.

Por otro lado, la sefial de vector de movimiento actualmente reconstruido S55 es objeto de conversion de escala por la
sefial de indicacion de escala S305 (sefial de indicacion de escala D) en el dispositivo convertidor de escala 306 de la
conversion de escala D cuando la ocasion operativa lo demanda y a continuacién, es objeto de sobreescritura en la
memoria registro PMV del grupo de registros 305 designada por la sefial de designacion de indices de registro S308 y
que esta recientemente memorizada en ella.

Conviene sefialar que el convertidor de escalas 302 y el convertidor de escalas 306 pueden utilizarse para el ajuste de
escala espacial en el momento de calcular el vector de movimiento de la diferencia entre el vector de movimiento que
hace referencia a la trama y el vector de movimiento que hace referencia al campo y/o el ajuste de la escala en funcién
de la causa, en el punto de la base de tiempos, en el momento de calcular el vector de la diferencia entre los vectores de
movimiento que presenten distancias distintas en el punto en el tiempo hasta el campo de referencia.

Ademas, la reposicion de la memoria registro PMV del elemento de determinaciéon de la diferencia inversa 202 de la
Figura 6 se realiza el macrobloque en donde la sefial del modo de compensacién de movimiento S56 indica el modo
intracodificado y el macrobloque en donde se establece el indicador de inicio del segmento S211. En este momento,
todos los registros en el grupo de registros 305 son objeto de reposicion a cero. La instruccién de reposicion de este
grupo de registros 305 se realiza mediante el elemento de instruccion de reposicion de registros 318. En esta forma de
realizacion, este elemento de instruccion de reposicion de registro 318 esta provisto de un indicador de inicio de
segmento S211 a través del terminal 68 de la Figura 5 y a través del terminal 319 de la Figura 6, la sefial del modo de
compensacion de movimiento S56, la sefial del tipo de codificacion de imagen S202 a través del terminal 64 de la Figura
5y del terminal 319 de la Figura 6 y el indicador de macrobloque objeto de salto operativo S95 a través del terminal 63
de la Figura 5 y del terminal 319 de la Figura 6.

El elemento de determinacion de la diferencia inversa 202 para el vector de movimiento se construye en una manera
anteriormente descrita.

Volviendo a la referencia de la Figura 5, se describira a continuacion la gestion del macrobloque, objeto de salto
operativo, en el lado del decodificador.

En la Figura 5, después de que se reciba el macrobloque, se obtiene la direccion sobre la imagen de dicho macrobloque
a partir de la informaciéon de cabecera del macrobloque. Esto es, la sefial de direccién de macrobloque S94 obtenida en
el elemento de VLC inverso 52 se aplica a la entrada del comparador de direcciones del macrobloque 203.

En este comparador de direcciones del macrobloque 203, se memoriza la direccién del macrobloque anteriormente
recibida por uno. Se realiza la comparacién entre ese valor y la sefial de direccion del macrobloque S94. En
consecuencia, cuando las direcciones de macroblogques son discontinuas, esto es, la diferencia es 2 o mas, se reconoce
que existe un macrobloque objeto de salto operativo. El nimero que es mas pequefio que el valor de la diferencia en 1
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es el numero de macrobloques objeto de salto operativo. A continuacién, el comparador de direcciones de macrobloques
203 establece el indicador de macrobloque objeto de salto operativo S95.

Cuando se establece el indicador de macrobloque objeto de salto operativo S95, el decodificador de esta forma de
realizacion entra en el procesamiento del macrobloque objeto de salto operativo. Inicialmente, el VLC inverso 52
proporciona una salida cero como la sefial de bloque codificada S50 cuando se establece el indicador de macrobloque
objeto de salto operativo S95. En consecuencia, en este momento, la sefial de diferencia de reproduccion del bloque S52
se hace también igual a cero.

Ademas, en el caso en donde, p.e., la sefial del tipo de codificacion de imagen S202 es la imagen P,

en primer lugar, el elemento de instruccién de reposicion de registros 318 realiza la reposicion de todos los registros PMV
en el elemento de determinacién de la diferencia inversa 202 para el vector de movimiento a cero,

en segundo lugar, el elemento de determinacion de la diferencia inversa 202 proporciona la salida cero como la sefial de
vector de movimiento S55,

en tercer lugar, el elemento de VLC inverso 52 proporciona la sefial de modo de compensacion de movimiento S56 como
prediccién en sentido directo,

en cuarto lugar, el elemento de VLC inverso 52 permite que la sefial del tipo de prediccion S91 sea de “prediccion
basada en la trama” cuando la sefial de estructura de imagen S201 es una estructura de trama, lo que permite que sea
una “prediccion basada en el campo 16x16” cuando la sefial de estructura de imagen S201 es una estructura de campo y
permite que sea una “prediccion basada en trama 16x16” cuando la sefial de estructura de imagen S201 es progresiva,

en quinto lugar, el elemento de VLC inverso 52 permite que la sefial de paridad de referencia del vector de movimiento
de campo S92 sea igual a la sefial de paridad de campo prevista S94 y

en sexto lugar, proporciona una salida cero como la sefial de sub-vector de movimiento S93.
Ademas, en el caso en donde, p.e., la sefial del tipo de codificacion de imagen S202 es la imagen B,

en primer lugar, el elemento de determinacion de la diferencia inversa 202 proporciona el valor memorizado en la
memoria registro PMV como la sefial de vector de movimiento S55 y

en segundo lugar, la memoria 204 proporciona, a la salida, la sefial del modo de compensaciéon del movimiento S56, la
sefial de tipo de prediccion S91, la sefal de paridad de referencia del vector de movimiento de campo S92, la sefial de
sub-vector de movimiento S93 y la sefial de paridad de campo prevista S94 del macrobloque decodificado
inmediatamente antes de que se memoricen.

Ademas, el procesamiento del decodificador en el caso en donde el macrobloque, objeto de salto operativo, se determina
por otra forma de realizacion en el lado del codificador, se muestra colectivamente a continuacion. Inicialmente, en el
caso en donde se establece el indicador de macrobloque objeto de salto operativo S95 en la imagen en la que la sefial
del tipo de codificacion de imagen S202 es la imagen P y la sefial de estructura de imagen S201 es la estructura de
campo,

en primer lugar, el elemento de instruccién de reposicion de registro 78 efectua la reposicion a cero de todas las
memorias registro PMV en el elemento de determinacion de la diferencia inversa 202 para el vector de movimiento,

en segundo lugar, el elemento de determinacion de la diferencia inversa 202 proporciona la salida cero como sefial de
vector de movimiento S55 para el dispositivo compensador de movimiento 56,

en tercer lugar, el elemento de VLC inverso 52 da instrucciones al dispositivo compensador de movimiento 56 para
realizar la prediccion en sentido directo como el modo de compensacién de movimiento S56,

en cuarto lugar, el elemento de VLC inverso 52 da instrucciones al dispositivo compensador de movimiento 56 para
realizar la prediccion de campo de 16x16 como la sefial del tipo de predicciéon S91 y

en quinto lugar, el elemento de VLC inverso 52 da instrucciones al dispositivo compensador de movimiento 56 para
proporcionar la misma paridad que la de la sefial de paridad de campo prevista S94 como la sefial de paridad de
referencia del vector de movimiento de campo S92.

En el caso en donde se establece el indicador de macrobloque objeto de salto operativo S95 en la imagen, en donde la

sefial del tipo de codificacion de imagen S202 es la imagen P y la sefial de estructura de imagen S201 es la estructura de
trama,
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en primer lugar, el elemento de instruccion de reposicion del registro 78 realiza la reposicion a cero de todas las
memorias registro PMV en el elemento de determinacion de la diferencia inversa 202 para el vector de movimiento,

en segundo lugar, el elemento de determinacién de la diferencia inversa 202 proporciona una salida cero como la sefial
de vector de movimiento S55 para el dispositivo compensador de movimiento 56,

en tercer lugar, el elemento de VLC inverso 52 da instrucciones al dispositivo compensador de movimiento 56 para
realizar la prediccion en sentido directo como el modo de compensacion de movimiento S56 y

en cuarto lugar, el elemento de VLC inverso 52 da instrucciones al dispositivo compensador de movimiento 56 para
realizar la predicciéon de trama como la sefial del tipo de prediccion S91.

En el caso en donde se establece el indicador de macrobloque objeto de salto operativo S95 en la imagen en donde la
sefal del tipo de codificacion de imagen S202 es la imagen B y la sefial de estructura de imagen S201 es una estructura
de campo,

en primer lugar, el elemento de determinacion de la diferencia inversa 202 proporciona, a la salida, el valor memorizado
en la memoria registro PMV como sefial de vector de movimiento S55 al dispositivo compensador de movimiento 56,

en segundo lugar, la memoria 204 proporciona, al dispositivo compensador de movimiento 56, la sefal del modo de
compensacion de movimiento S56, la sefial de paridad de referencia del vector de movimiento de campo S92 y la sefial
de paridad de campo prevista S94 del macrobloque decodificado inmediatamente antes de que se memoricen y

en tercer lugar, el elemento de VLC inverso 52 da instrucciones al dispositivo compensador de movimiento 56 para
realizar la prediccién del campo de 16x16 como la sefial del tipo de prediccion S91.

En el caso en donde se establece el indicador de macrobloque objeto de salto operativo S95 en la imagen en donde la
sefial del tipo de codificacion de imagen S202 es la imagen B y la sefial de estructura de imagen S201 es una estructura
de trama,

en primer lugar, el elemento de determinacion de la diferencia inversa 202 proporciona, al dispositivo compensador de
movimiento 56, el valor memorizado en la memoria registro PMV como la sefial del vector de movimiento S55,

en segundo lugar, la memoria 204 proporciona, al dispositivo compensador de movimiento 56, la sefial del modo de
compensacion de movimiento S56 del macrobloque decodificado inmediatamente antes de que se memorice y

en tercer lugar, el elemento de VLC inverso 52 da instrucciones al dispositivo compensador de movimiento 56 para
realizar la predicciéon de trama como la sefial del tipo de prediccion S91.

El procesamiento del macrobloque objeto de salto operativo, se realiza de esta manera. Este procesamiento se repite por
el nimero de macrobloques objeto de salto operativo. El decodificador realiza la decodificacion de forma similar al
macrobloque ordinario, sobre la base de la sefial asi obtenida.

Cuando se obtiene un macrobloque que no es el macrobloque objeto de salto operativo, esto es, el indicador del
macrobloque objeto de salto operativo S95 proporcionado a través del terminal 66 es “FALSO”, el contenido de la
memoria 204 se actualiza por la sefial del modo de compensacién de movimiento S56, la sefial del tipo de predicciéon
S91, la sefal de paridad de referencia del vector de movimiento de campo S92, la sefial de sub-vector de movimiento
S93 y la sefal de paridad de campo prevista S94 de ese macrobloque. En esta forma de realizacion, la sefial de
estructura imagen S201 y la sefial de tipo de codificacién de imagen S202 se proporcionan también a través del terminal
65 a la memoria 204.

El aparato de decodificacion de imagen en movimiento esta construido en una manera anteriormente descrita, de modo
que pueda reproducir la imagen a partir del flujo de bits.

Por ultimo, se describira ahora una operacién mas practica de esta forma de realizacién.

La Figura 7 representa la operacion en el caso en donde la primera realizacion, a modo de ejemplo, (Figura 18) de la
determinacién de la diferencia entre los vectores de movimiento en el lado del codificador convencional, previamente
descrito, se lleva a cabo en esta forma de realizacion.

En la Figura 7, a modo de ejemplo, el vector de movimiento de la parte superior del macrobloque MBO es (5, 1)), €l
vector de movimiento de la parte inferior del macrobloque MBO es (5, 5)), el vector de movimiento de la parte superior
del macrobloque MB1 es el vector (5, 5)), €l vector de movimiento de la parte inferior del macrobloque MB1 es (5, 5)),
el vector de movimiento de la parte superior del macrobloque MB2 es (5, 5)i) y el vector de movimiento de la parte
inferior del macrobloque MB2 es (5, 5)¢). Ademas, (0, 0) se memoriza en las memorias registro PMV1 y PMV2 de la
Figura 2 antes citada (esto es, Figura 3) como un valor inicial.
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En el caso de la realizacion, a modo de ejemplo, de la Figura 7, en el macrobloque MBO, (5, 1)1y - PMV1 = (5, 1) 1) que
es la diferencia entre el vector de movimiento (5, 1) de la parte superior y el valor inicial (0, 0) de la memoria registro
PMV1 se obtiene con esta operacién. El valor asi obtenido se proporciona, a la salida, como vector de movimiento de la
diferencia de la parte superior de MBO. El vector de movimiento (5, 1)) se memoriza en la memoria registro PMV1.
Ademas, (5, 5)2) — PMV1 = (5, 5) que es la diferencia entre el vector de movimiento (5, 5).) de la parte inferior y el valor
inicial (0, 0) de la memoria registro PMV2 se obtiene de esta manera. El valor asi obtenido se proporciona como el vector
de movimiento de la diferencia de la parte inferior de MBO. El vector de movimiento (5, 5)) de la parte inferior se
memoriza en la memoria registro PMV2. Ademas, en el macrobloque MB1, (5, 5)3) — PMV1 = (0, 4), que es la diferencia
entre el vector de movimiento (5, 5).3), de la parte superior y el valor (5, 1) de la memoria registro PMV1 se obtiene de
esta manera. Este valor se proporciona, a la salida, como el vector de movimiento de la diferencia de la parte superior de
MB1. El vector de movimiento (5, 5)3) de la parte superior se memoriza en la memoria registro PMV1. Ademas, (5, 5)u4) —
PMV2 = (0, 0) que es la diferencia entre el vector de movimiento (5, 5)4) de la parte inferior del macrobloque MB1 y el
valor (5, 5)¢2) de la memoria registro PMV2 se obtiene de esta manera. Este valor se proporciona, a la salida, como el
vector de movimiento de la diferencia de la parte inferior de MB1. El vector de movimiento (5, 5)4) de la parte inferior se
memoriza en la memoria registro PMV2. De forma similar, en el macrobloque MB2, (5, 5)s— PMV1 = (0, 0) que es la
diferencia entre el vector de movimiento (5, 5)) de la parte superior y el valor (5, 5)3) de la memoria registro PMV1 se
obtiene de esta manera. Este valor se proporciona, a la salida, como el vector de movimiento de referencia de la parte
superior de MB2. El vector de movimiento (5, 5)) de la parte superior se memoriza en la memoria registro PMV1.
Ademas, (5, 5)¢ — PMV2 = (0, 0), que es la diferencia entre el vector de movimiento (5, 5)¢) de la parte inferior del
macroblogue MB2 y el valor (5, 5)4) de la memoria registro PMV2 se obtiene de esta manera. Este valor se proporciona,
a la salida, como el vector de movimiento de la diferencia de la parte inferior de MB2. El vector de movimiento (5, 5)e) de
la parte inferior se memoriza en la memoria registro PMV2.

Segun se describi6é anteriormente, el macrobloque MB2 no presenta ninguna sefial de error predictiva a transmitirse y el
modo de compensaciéon del movimiento, etc., es el mismo que el del macroblogue inmediatamente anterior. En este
caso, el macrobloque MB2 es el macrobloque objeto de salto operativo. Esto es, en el caso en donde el macrobloque
MB2 es el macrobloque objeto de salto operativo, el vector de movimiento se copia desde el macrobloque MB1
inmediatamente antes en el lado del decodificador.

La Figura 8 representa la operacion en el lado del decodificador. Esto es, en la Figura 8, se supone ahora que (5, 1)q) del
vector de movimiento de la diferencia de la parte superior del macrobloque MBO (5, 5)) del vector de movimiento de la
diferencia de la parte inferior del macrobloque MBO (0, 4)@) del vector de movimiento de la diferencia de la parte superior
del macrobloque MB1 y (0, 0)4) del vector de movimiento de la diferencia de la parte inferior del macrobloque MB1 se
obtiene como el vector de movimiento de la diferencia en la forma de realizacion, a modo de ejemplo, antes citada de la
Figura 7 y ese macrobloque MB2 es el macrobloque objeto de salto operativo. Ademas, (0, 0) se memoriza como un
valor inicial en las memorias registro PMV1 y PMV2 de la Figura 6 (esto es, Figura 3) anteriormente descrita.

En el caso de la realizacion, a modo de ejemplo, representada en la Figura 8, en el macrobloque MBO (5, 1)4) + PMV1 =
(5, 1) mediante la adicion del vector de movimiento de la diferencia (5, 1)(1) de la parte superior y el valor inicial (0, 0) de la
memoria registro PMV1 se obtiene como el vector de movimiento reconstruido. Este vector de movimiento reconstruido
se envia a la memoria registro PMV1. Ademas, en el macrobloque MBO (5, 5)¢) + PMV2 = (5, 5) mediante la adicion del
vector de movimiento de la diferencia (5, 5)) de la parte inferior y el valor inicial (0, 0) de la memoria registro PMV2 se
obtiene como el vector de movimiento reconstruido. Este vector de movimiento reconstruido se envia a la memoria
registro PMV2. De forma similar, en el macrobloque MB1, (0, 4)3 + PMV1 = (5, 5) mediante la adicion del vector de
movimiento de la diferencia (0, 4)3) de la parte superior y el vector de movimiento reconstruido (5, 1) de la memoria
registro PMV1 se obtiene como el vector de movimiento reconstruido. Este vector de movimiento reconstruido se envia a
la memoria registro PMV1. Ademas, en el macrobloque MB1, (0, 0)4) + PMV2 = (5, 5) mediante la adicién del vector de
movimiento de la diferencia (0, 0)4) de la parte inferior y el vector de movimiento reconstruido (5, 5) de la memoria
registro PMV2 se obtiene como el vector de movimiento reconstruido. Este vector de movimiento reconstruido se envia a
la memoria registro PMV2. Ademas, en el macrobloque MB2, puesto que este macrobloque es el macrobloque objeto de
salto operativo, se copia (5, 5)s) en la parte superior y (5, 5)) se copia en la parte inferior como el vector de movimiento
reconstruido.

Esto es, en la forma de realizacion, a modo de ejemplo, representada en la Figura 8, puesto que el macrobloque MB2 es
el macrobloque objeto de salto operativo, el vector se copia desde la memoria registro PMV y el modo de compensacion
de movimiento se copia también desde el macrobloque MB1 inmediatamente antes. Como se indicé con anterioridad, en
conformidad con esta forma de realizacion, es posible proporcionar un vector de movimiento reconstruido correcto
también con respecto al macroblogue objeto de salto operativo.

Los aparatos de codificacion y de decodificacion de imagen en movimiento, asi caracterizados, se construyen a este
respecto.

APLICABILIDAD INDUSTRIAL
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En conformidad con esta invencion, en aparatos para efectuar las operaciones de codificacion y de decodificacion
predictivas de compensacion del movimiento de la imagen en movimiento, en el caso en donde, con respecto a los
vectores de movimiento dados en unidades de macrobloques, existan uno o mas vectores de movimiento que hagan
referencia a la trama (campo) anterior en la prediccion en sentido directo, existen uno o mas vectores de movimiento que
hacen referencia a la futura trama (campo) en la prediccion en sentido inverso y existen, respectivamente, uno o mas
vectores de movimiento que hacen referencia a las tramas anterior y futura (campos) y en el caso en donde los nimeros
de vectores de movimiento, en los respectivos modos de compensaciéon de movimiento, varian en unidades de
macrobloques, el elemento de determinacién de la diferencia para permitir que se pueda construir el vector de
movimiento de la diferencia en el lado del codificador y se puede determinar asi el macrobloque objeto de salto operativo.

En el lado de decodificador, el elemento de determinacién de la diferencia inversa para reconstruir el vector de
movimiento a partir del vector de movimiento de la diferencia recibido se puede construir en este lado. Este elemento de
determinacion de la diferencia inversa se caracteriza por cuanto que no existe ninguna necesidad de proporcionar una
memoria registro, con la excepcién de la memoria registro PMV, para poder mantener el vector de movimiento del
macrobloque procesado inmediatamente antes. Ademas, en el lado del decodificador, se hace posible gestionar el
macrobloque objeto de salto operativo.

En el caso anteriormente descrito, es conveniente que se haga posible gestionar, mediante esta técnica, el macrobloque
objeto de salto operativo que no se podria gestionar en la técnica anterior. Con respecto al macrobloque que es el
macrobloque objeto de salto operativo, el codificador no transmitira ninguin dato. El macrobloque objeto de salto operativo
es importante en la tecnologia de codificacion con miras a mejorar la eficiencia de la codificacion.

A modo de ejemplo, en el caso en donde aun cuando una imagen, a procesarse, es una secuencia de imagenes en
movimiento, su contenido es un escenario operativo en donde imagenes fijas (o imagenes que presentan un movimiento
muy suave) son sucesivas, la mayor parte de los macrobloques se pueden gestionar como un macrobloque objeto de
salto operativo. En un caso extremo, la primera trama puede codificarse dentro de la imagen sin compensacion del
movimiento para su transmision para gestionar ese macrobloque como un macrobloque casi objeto de salto operativo
desde la segunda trama y las tramas sucesivas. En este caso, puede esperarse una gran mejora de la eficiencia de
codificacion.
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REIVINDICACIONES

1. Un método de decodificacion de sefial de imagen para decodificar una sefial de imagen codificada, que incluye
grupos de imagenes que representan una imagen de video codificada por compresion, incluyendo los grupos de
imagenes al menos un tipo de codificacion de imagen P y estando codificados para representar una secuencia de
macrobloques, presentando cada macrobloque al menos un vector de movimiento codificado como un vector de
movimiento de diferencia, comprendiendo el método de decodificacion las etapas de:

decodificar un macrobloque actual de la sefial de imagen codificada utilizando un nuevo vector de movimiento
reconstruido mediante

deteccion de un orden de recepcion de vectores de movimiento de diferencia en un sentido predeterminado dentro del
macrobloque actual,

la seleccion de una de cuatro memorias (PMV1-PMV4) para vectores de movimiento en el sentido predeterminado en
funcion del orden detectado de recepcidon para la lectura de un vector de movimiento reconstruido en el sentido
predeterminado y

la adicion del vector de movimiento de diferencia del macrobloque actual en el sentido predeterminado y el vector de
movimiento reconstruido objeto de lectura de la memoria seleccionada en el sentido predeterminado para formar el
nuevo vector de movimiento reconstruido; incluyendo la decodificacion

la deteccién de un macroblogque objeto de salto operativo a partir del macrobloque actual de la sefial de imagen
codificada, si una diferencia entre direcciones de un macrobloque actual y de un macrobloque anterior de dos
macrobloques sucesivos es mayor que uno 'y

la deteccién de cuando un tipo de codificacion de imagen del macrobloque objeto de salto operativo es una imagen P y
su estructura de imagen es una estructura de campo y

en respuesta a la deteccion de que el macrobloque objeto de salto operativo es una imagen de tipo P y es una estructura
de campo,

la decodificacion del macrobloque actual como el macrobloque objeto de salto operativo que utiliza el nuevo vector de
movimiento reconstruido efectuando la copia de un macroblogue de una imagen anterior bajo las condiciones en donde
la sefial de error predictivo del macrobloque actual de la sefial de imagen codificada es cero, el vector de movimiento de
diferencia es cero, el modo de compensacion de movimiento es de prediccién en sentido directo, un tipo de prediccion es
la prediccion de campo de 16 x 16, una paridad de referencia de vector de movimiento de campo es la misma que una
paridad de campo objeto de prediccion y

el restablecimiento de los valores de las cuatro memorias (PMV1-PMV4) a cero.

2. Un aparato de decodificacion de sefial de imagen para decodificar una sefial de imagen codificada, que incluye
grupos de imagenes que representan una imagen de video codificada por compresion, incluyendo los grupos de
imagenes al menos un tipo de codificacion de imagen P y estando codificados para representar una secuencia de
macrobloques, presentando cada macrobloque al menos un vector de movimiento codificado como un vector de
movimiento de diferencia, comprendiendo el aparato de codificacion de sefiales de imagen:

un medio para decodificar un macrobloque actual de la sefial de imagen codificada utilizando un nuevo vector de
movimiento reconstruido

detectando un orden de recepcién de vectores de movimiento de diferencia en un sentido predeterminado dentro del
macrobloque actual,

seleccionando una de cuatro memorias (PMV1-PMV4) para vectores de movimiento en el sentido predeterminado en
funcion del orden detectado de recepcion para la lectura de un vector de movimiento reconstruido en el sentido
predeterminado y

anadiendo los vectores de movimiento de diferencia del macrobloque actual en el sentido predeterminado y el vector de
movimiento reconstruido objeto de lectura de la memoria seleccionada en el sentido predeterminado para formar el
nuevo vector de movimiento reconstruido, comprendiendo el medio de decodificacion

un medio para detectar un macroblogue objeto de salto operativo a partir del macrobloque actual de la sefial de imagen
codificada si una diferencia entre direcciones del macrobloque actual y de un macrobloque anterior de dos macrobloques
sucesivos es mayor que uno,

un medio para detectar cuando un tipo de codificacién de imagen del macrobloque objeto de salto operativo es una
imagen P y una estructura de imagen es una estructura de campo, en respuesta a la deteccién de que el macrobloque
objeto de salto operativo es una imagen de tipo P y es una estructura de campo,

un medio para decodificar el macrobloque actual como el macrobloque objeto de salto operativo que utiliza el nuevo
vector de movimiento reconstruido efectuando la copia de un macrobloque de la imagen anterior bajo las condiciones en
donde la sefial de error predictivo del macrobloque actual de la sefial de imagen codificada es cero, el vector de
movimiento de diferencia es cero, el modo de compensacién de movimiento es de prediccién en sentido directo, un tipo
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de prediccién en la prediccion de campo de 16 x 16, una paridad de referencia de vector de movimiento de campo es la
misma que una paridad de campo objeto de prediccion y un medio para el restablecimiento de los valores de las cuatro
memorias (PMV1-PMV4) a cero.
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MBO MB1 MB2

(51)¢(1) (5,5)(3) (5,5)(5)
(55)(2) | (55)(4) | (55)(s)

DETERMINACION DE DIFERENCIA

PMV1 = (0, 0) (VALOR INICIAL)

(5,1)(1)-PMV1=(51) PMV1=(51)(1)
(55)(2)-PMV1=(0,4) PMV1=(55)(2)

MB1

(5,5)(3)-PMV1=(0,0) PMV1=(55)(3)
(5,5)(4)-PMV1=(0,0) PMV1=(5,5)(4)

MB2

(55)(5)-PMV1=(0,0) PMVi=(55)(5)
(5,5)(6)-PMV1 =(0,0) PMV1=(55)(6)

MB0 MB1 MB2

(51)(1) | (00)(3) | (0,0)(5)

(0,4)(2) (0,0)(4) (0,0)(s)

FIG.18
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MBO MB1 MB2

(51)c1) | (0,0)¢3) (0,0)(s)

(04)(2) | (0,0)(4) (0,0)(s)

f

DETERMINACION DE VECTOR DE MOVIMIENTO
RECONSTRUIDO DESDE DIFERENCIA

PMV1 = (0, 0) (VALOR INICIAL)

MBO

(S,1)¢1)+PMV1 =(5,1)A+= A PMV1
(0,4)(2)+PMV1=(55)8— 5 PMV1

MB1

(0,0)(3)+PMV1=(55)c — L, PMV1
(0,0)(4)+ PMV1 =(55)0— A PMV1

MB2

(0,0)(5)+PMV1=(55)— ,PMV1
(0,0)(5)+PMV1=(55)~ , PMV1

FIG.19
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