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Campo Técnico

La presente invención se refiere a un dispositivo de codificación de imágenes en 

movimiento, un método de codificación de imágenes en movimiento, un programa de 

codificación de imágenes en movimiento, un dispositivo de decodificación de imágenes 5

en movimiento, un método de decodificación de imágenes en movimiento, un programa 

de decodificación de imágenes en movimiento, un sistema de proceso de imágenes en 

movimiento, y un método de proceso de imágenes en movimiento, y en particular se 

refiere a la codificación de predicción de un vector de movimiento asociado con la 

predicción inter-fotograma.10

Antecedentes de la técnica

Se utiliza una tecnología de codificación por compresión para transmitir y almacenar de 

manera eficiente datos de imágenes fijas y de imágenes en movimiento. Los sistemas 

MPEG-1 a 4 y H.261 a H.264 de la UIT (Unión Internacional de Telecomunicaciones) 15

son ampliamente utilizados para las imágenes en movimiento.

En dichos sistemas de codificación, el proceso de codificación y el proceso de 

descodificación se llevan a cabo después de dividir una imagen que sirve como un 

objetivo de codificación en una pluralidad de bloques. En la codificación de predicción 

dentro de una imagen, se produce una señal de predicción mediante el uso de una señal 20

de imagen adyacente ya reproducida (obtenida mediante la restauración de los datos de 

imagen comprimidos) dentro de la misma imagen cuando se incluye un bloque objetivo, 

y a continuación se codifica una señal diferencial obtenida restando la señal de 
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predicción a partir de una señal del bloque objetivo. En la codificación de predicción 

entre imágenes, en referencia a una señal de imagen ya reproducida adyacente dentro de 

una imagen diferente de la imagen en la que se incluye el bloque objetivo, se lleva a 

cabo la compensación de movimiento, y se produce una señal de predicción. La señal de 

predicción se resta de la señal del bloque objetivo de manera que sea una señal 5

diferencial y se codifica la señal diferencial.

Por ejemplo, la codificación de predicción intra-imagen de H.264 adopta un método en 

el que se produce una señal de predicción mediante extrapolación, en una dirección 

predeterminada, de valores de píxeles ya reproducidos adyacentes a un bloque que sirve 

como un objetivo de codificación. La FIG. 32 es una vista esquemática para describir un 10

método de predicción intra-imagen utilizado en ITU H.264. En la FIG. 32(A), un bloque 

objetivo 1802 es un bloque que es el objetivo de la codificación. Un grupo de píxeles

1801 es una región adyacente compuesta de píxeles A a M que se encuentra adyacente 

al límite del bloque objetivo 1802. El grupo de píxeles 1801 es una señal de imagen que 

ya ha sido reproducida en un proceso pasado.15

En este caso, el grupo de píxeles 1801 que se compone de píxeles adyacentes 

directamente por encima del bloque objetivo 1802 se extiende hacia abajo para producir 

una señal de predicción. En la FIG. 32(B), los píxeles ya reproducidos (I a L) situados a 

la izquierda de un bloque objetivo 1804 se extienden hacia la derecha a fin de producir 

una señal de predicción. El método específico de producción de una señal de predicción 20

se describe en la Literatura de Patente 1, por ejemplo. Se encuentra la diferencia de la 

señal de píxel del bloque objetivo para cada una de las nueve señales de predicción 

producidas por el método ilustrado en las FIG. 32(A) a la FIG. 32(I) tal como se ha 
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descrito anteriormente. La señal de predicción que tiene el valor de diferencia más bajo 

se toma como la señal de predicción óptima.

En la predicción de codificación entre imágenes tradicional, una señal de predicción es 

producida por un método que busca una señal que se asemeja a la señal de píxel de un 

bloque que sirve como un objetivo de codificación a partir de imágenes ya reproducidas.5

Se codifica un vector de movimiento que es la cantidad de desplazamiento espacial 

entre el bloque objetivo y una región que se compone de la señal buscada, y una señal 

residual entre la señal de píxel del bloque objetivo y la señal de predicción. La técnica 

de buscar el vector de movimiento para cada bloque de esta manera se denomina

comparación de bloques.10

La FIG. 2 es una vista esquemática para describir el proceso de comparación de 

bloques. Aquí, el procedimiento para la producción de una señal de predicción de un 

bloque objetivo se describe tomando como ejemplo un bloque objetivo 501 en una 

imagen 400 que sirve como objetivo de codificación. Una imagen 401 ya ha sido 

reproducida. Una región 511 es una región que está en la misma posición espacial que el 15

bloque objetivo 501. En la correspondencia de bloques, se establece un intervalo de 

búsqueda 811 que rodea la región 511, y se detecta una región 701 que tiene la suma 

más baja de las diferencias absolutas en relación con la señal de píxel del bloque 

objetivo 501 a partir de la señal de pixel de este intervalo de búsqueda. La señal de la 

región 701 se convierte en una señal de predicción. La cantidad de desplazamiento de la 20

región 511 a la región 701 se detecta como un vector de movimiento 601.

En H.264, con el fin de mejorar el rendimiento de la predicción, la predicción entre 

imágenes se lleva a cabo con una pluralidad de imágenes ya reproducidas como 

imágenes de referencia. En este caso, el bloque de comparación ilustrado en la FIG. 2 se 
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lleva a cabo con respecto a una pluralidad de imágenes de referencia, incluyendo la 

imagen 401, y se detecta una señal de predicción que tiene una mayor eficiencia de 

codificación. Además, con el fin de corresponder a los cambios de características 

locales en las imágenes, se prepara una pluralidad de tipos de predicción con diferentes 

tamaños de bloque para la codificación de un vector de movimiento. Los tipos de 5

predicción de H.264 se describen en la Literatura de Patente 2, por ejemplo.

En la codificación por compresión de datos de imágenes en movimiento, cada imagen 

(fotograma o campo) puede ser codificado en cualquier secuencia. Por lo tanto, hay tres 

técnicas en la codificación de secuencia en la predicción entre imágenes que producen

una señal de predicción con referencia a las imágenes reproducidas. La primera técnica 10

es una predicción hacia delante que produce una señal de predicción con referencia a las 

imágenes reproducidas en el pasado en el orden de la secuencia de reproducción. La 

segunda técnica es una predicción hacia atrás que se refiere a las imágenes reproducidas 

en el futuro en el orden de la secuencia de reproducción. La tercera técnica es una 

predicción bidireccional que lleva a cabo tanto la predicción hacia delante como la 15

predicción hacia atrás a fin de promediar las dos señales de predicción. Los tipos de 

predicción entre imágenes se describen en la Literatura de Patente 3, por ejemplo.

El vector de movimiento detectado por predicción entre imágenes se codifica por 

predicción. En concreto, se codifica un vector de diferencia entre un vector de

movimiento de predicción producido a partir del vector de movimiento de un bloque 20

adyacente y el vector de movimiento del bloque objetivo. En H.264, los vectores de 

movimiento de los bloques ya codificados en la parte superior directa, izquierda directa  

y superior derecha del bloque objetivo se establecen como candidatos, y se obtiene un 
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vector de predicción de movimiento mediante la búsqueda de valores intermedios de 

cada componente horizontal y cada componente vertical de los vectores de movimiento.

A continuación, se codifica información que especifica el vector de movimiento de 

diferencia y la imagen de referencia (denominada como un número de fotograma de 

referencia, índice de referencia).5

No siempre es cierto que el número de fotograma de referencia asociado con el bloque 

(bloque objetivo de predicción) ya codificado que sirve como candidato de predicción 

de vector de movimiento y el número de fotograma de referencia asociado con el vector 

de movimiento de la objetivo de codificación sean el mismo. Los vectores de 

movimiento con respecto a las diferentes imágenes de referencia normalmente hacen 10

que sus valores sean grandes, debido a los diferentes intervalos del fotograma. En la 

Literatura de Patente 4, cuando el número del fotograma de referencia de un bloque 

objetivo y el número de fotograma de referencia de un bloque objetivo de predicción no 

son los mismos, el vector de movimiento del bloque objetivo de predicción se escala en 

una imagen de referencia especificada con el número del fotograma de referencia del 15

bloque objetivo, y, posteriormente, se utiliza el vector de movimiento escalado para la 

predicción de vectores de movimiento.

Lista de citaciones

Literatura de Patente20

Literatura de Patentes 1: Patente de Estados Unidos No. 6,765,964.

Literatura de Patentes 2: Patente de Estados Unidos No. 7,003,035.

Literatura de Patentes 3: Patente de Estados Unidos No. 6,259,739.
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Literatura de Patentes 4: Publicación de Solicitud de Patente Japonesa No 

Examinada No. 2004-336,369.

Resumen de la invención

Problema técnico5

En la predicción de vectores de movimiento descrita en la técnica relacionada que 

incluye la Literatura de Patente 4, si el valor del vector de movimiento del bloque 

objetivo de predicción es cero, el valor del vector del movimiento de predicción es cero.

Además, cuando un método para producir una señal de predicción de un bloque objetivo

de predicción no está asociado con un vector de movimiento (por ejemplo, la predicción 10

intra-imagen), el valor del vector de movimiento de predicción es cero. Cuando el 

vector de movimiento de un bloque que sirve como un candidato de la predicción de 

vectores de movimiento no tiene información significativa de esta forma, surge el 

problema de que no se puede mejorar la eficiencia de la predicción de vectores de 

movimiento.15

En la Literatura de Patentes 4, dado que el proceso de escala se basa en la suposición de 

que una velocidad de movimiento entre fotogramas es constante, si la velocidad de 

movimiento entre fotogramas en la práctica no es constante, un valor del vector de 

movimiento diferencia se hace grande por el proceso de escala. La eficiencia de 

codificación de la diferencia de vectores de movimiento puede verse reducida.20

Con el fin de resolver los problemas que se describen anteriormente, la presente 

invención pretende proporcionar un dispositivo de codificación de imágenes en 

movimiento, un dispositivo de decodificación de imágenes en movimiento, un método 
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de codificación de imágenes en movimiento, un método de decodificación de imágenes 

en movimiento, un programa de codificación de imágenes en movimiento, un programa 

de decodificación de imágenes en movimiento, un sistema de proceso de imagen en 

movimiento, y un método de proceso de imágenes en movimiento que pueden llevar a 

cabo de manera eficiente una predicción del vector de movimiento incluso cuando un 5

vector de movimiento de predicción de un bloque objetivo de predicción es cero, por 

ejemplo.

Solución al Problema

Un dispositivo de codificación de imágenes en movimiento de la presente invención 10

incluye: medios de división de región para dividir una imagen de entrada en una 

pluralidad de regiones, un medio de almacenamiento para almacenar una pluralidad de 

imágenes ya reproducidas como imágenes de referencia, un medio de estimación de 

movimiento para la búsqueda de una región que tenga una alta correlación con una 

región objetivo que es un objetivo de proceso en la pluralidad de regiones de la 15

pluralidad de imágenes de referencia almacenadas en el medio de almacenamiento y la 

producción de un vector de movimiento de la región objetivo, un medio de generación 

de señal de predicción para producir una señal de predicción de la región objetivo

basada en un número del fotograma de referencia que especifica una imagen de 

referencia buscada por el medio de estimación de movimiento y el vector de 20

movimiento especificando una relación de posición espacial entre la región objetivo y la 

región explorada, medios de predicción de vectores de movimiento para producir un 

vector de movimiento de predicción de uno o más vectores de movimiento codificados

y la producción de un vector de diferencia de movimiento entre el vector de movimiento 
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producido por el medio de estimación de movimiento y el vector de movimiento de 

predicción, medios de generación de señal residual para producir una señal residual 

entre la señal de predicción de la región objetivo y una señal de píxel objetivo de la 

región objetivo, medios de codificación para codificar la señal residual, el número de 

fotograma de referencia, y el vector de diferencia de movimiento producido por el 5

medio de predicción de vector de movimiento, y medios de restauración para restaurar 

la señal residual codificada, y, posteriormente, la adición de la señal resultante a la señal 

de predicción a fin de producir una imagen de reproducción, y almacenar la imagen de 

la reproducción en los medios de almacenamiento como imagen de referencia. El medio 

de predicción de vector de movimiento selecciona una región de las regiones 10

codificadas, y cuando la región seleccionada no tiene un número de fotograma de 

referencia o el número de fotograma de referencia de la región objetivo y el número de 

fotograma de referencia de la región seleccionada son diferentes, busca una región que 

tenga una alta correlación con una región de plantilla que se compone de señales de 

píxeles ya reproducidas y que esté situada alrededor de la región objetivo a partir de una 15

imagen de referencia especificada con el número de fotograma de referencia asociado 

con la región objetivo, y produce el vector de predicción de movimiento basado en una 

relación de posición espacial entre la región buscada y la región de plantilla.

El dispositivo de codificación de imágenes en movimiento de la presente invención 

establece preferentemente la región de plantilla en una región adyacente objetivo20

compuesta de señales de píxeles ya reproducidas y situada adyacente a la región 

objetivo.

El dispositivo de codificación de imágenes en movimiento de la presente invención 

establece preferentemente la región de plantilla en una región adyacente objetivo
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compuesta de señales de píxeles adyacentes ya reproducidas y situada adyacente a una 

región seleccionada mediante la predicción de vectores de movimiento.

De acuerdo con la presente invención, incluso cuando el vector de movimiento de un 

bloque objetivo de predicción ya reproducido adyacente a una región objetivo es cero o 

cuando se utiliza un método de predicción que no está asociado con un vector de 5

movimiento, la predicción de vectores de movimiento en la región objetivo se lleva a 

cabo de manera eficiente y la eficiencia de codificación puede ser mejorada.

En el dispositivo de codificación de imágenes en movimiento de la presente invención, 

el medio de generación de predicción preferentemente incluye además un medio de 

combinación de señal de predicción para buscar una o más regiones adyacentes de 10

predicción que tengan una alta correlación con una región adyacente objetivo

compuesta de señales de píxeles adyacentes ya reproducidas y situada adyacente a la 

región objetivo a partir de una pluralidad de imágenes de referencia y procesar la señal 

de predicción de la región objetivo en función de la una o más regiones de predicción  

adyacentes, y el medio de predicción del vector de predicción de movimiento  15

preferiblemente almacena además vectores de movimiento cada uno de los cuales 

especifica una relación de posición espacial entre una región de predicción adyacente 

buscada por el medio de combinación de señal de predicción y una zona adyacente al 

objetivo, un vector de movimiento que se almacena para cada una de la pluralidad de 

imágenes de referencia, y cuando una señal de predicción de la región seleccionada es 20

producida por el medio de combinación de señales de predicción, un vector de 

movimiento correspondiente a un número de fotograma de referencia de una región 

objetivo en los vectores de movimiento almacenados se establece preferentemente como 

el vector de movimiento de predicción.
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De acuerdo con la presente invención, cuando una señal de predicción de una región de 

predicción objetivo es producida por comparación de plantillas, la eficiencia del proceso 

de comparación de plantillas se puede mejorar mediante el uso del vector de 

movimiento detectado en la comparación de plantillas.

Un dispositivo de decodificación de imágenes en movimiento de la presente invención 5

incluye: medios de decodificación de datos para la decodificación de datos codificados 

de un vector de movimiento de diferencia, un número de fotograma de referencia, y una 

señal residual de una región objetivo que es un objetivo de proceso de datos 

comprimidos, medios de almacenamiento para almacenar una pluralidad de imágenes ya 

reproducidas como imágenes de referencia, medios de restauración de la señal residual 10

para la restauración de una señal residual de reproducción a partir de los datos 

codificados de la señal residual, medios de predicción del vector de movimiento para 

producir un vector de movimiento de predicción a partir de uno o más vectores de 

movimiento restaurados y añadir el vector de movimiento de diferencia descodificado

por el medio de descodificación de datos al vector de movimiento de predicción a fin de 15

restablecer un vector de movimiento, medios de generación de señal de predicción para 

producir una señal de predicción de la región objetivo sobre la base del vector de 

movimiento restaurado por el medio de predicción de vector de movimiento y el 

número de fotograma de referencia de la región objetivo, y medios de restauración de la 

imagen para añadir la señal de predicción a la señal residual de reproducción a fin de 20

restablecer una señal de píxel de la región objetivo. El medio de predicción de vector de 

movimiento selecciona una región a partir de regiones decodificadas, y cuando la región 

seleccionada no tiene un número de fotograma de referencia o el número de fotograma 

de referencia de la región objetivo y el número de fotograma de referencia de la región 

seleccionada son diferentes, busca una región que tenga una alta correlación con una 25
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región de plantilla que se compone de señales de píxeles ya reproducidas y situada

alrededor de la región objetivo a partir de una imagen de referencia especificada con el 

número de fotograma de referencia asociado con la región objetivo, y produce el vector 

de movimiento de predicción sobre la base de una relación de posición espacial entre la 

región buscada y la región de plantilla.5

El dispositivo de decodificación de imágenes en movimiento de la presente invención 

establece preferentemente la región de plantilla en una región adyacente objetivo

compuesta de señales de píxeles ya reproducidas y situada adyacente a la región 

objetivo.

El dispositivo de decodificación de imágenes en movimiento de la presente invención 10

establece preferentemente la región de plantilla en una región adyacente objetivo 

compuesta de señales de píxeles adyacentes ya reproducidas y situada adyacente a una 

región seleccionada por el medio de predicción de vector de movimiento.

De acuerdo con la presente invención, incluso cuando el vector de movimiento de un 

bloque objetivo de predicción ya reproducido adyacente a una región objetivo es cero o 15

cuando se utiliza un método de predicción que no está asociado con un vector de 

movimiento, la predicción de vector de movimiento en la región objetivo se lleva a cabo 

de manera eficiente y se puede mejorar la eficiencia de codificación. Como resultado, 

los datos codificados de esta manera pueden ser decodificados.

En el dispositivo de decodificación de imágenes en movimiento de la presente 20

invención, el medio de generación de predicción preferentemente incluye además 

medios de combinación de señal de predicción para buscar una o más regiones de 

predicción adyacentes que tengan una alta correlación con una región adyacente 

objetivo compuesta de señales de píxeles adyacentes ya reproducidas y situada
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adyacente a la región objetivo a partir de una pluralidad de imágenes de referencia y  

procesar la señal de predicción de la región objetivo en función de la una o más regiones 

de predicción adyacentes, y el medio de predicción del vector de movimiento de

predicción preferentemente almacena además vectores de movimiento cada uno de los 

cuales especifica una relación de posición espacial entre una región de predicción 5

adyacente buscada por el medio de combinación de predicción de señal y una región

adyacente objetivo, en que se almacena un vector de movimiento para cada una de la 

pluralidad de imágenes de referencia, y cuando una señal de predicción de la región 

seleccionada es producida por el medio de combinación de señales de predicción, se 

establece preferentemente un vector de movimiento correspondiente a un número de 10

fotograma de referencia de una región objetivo en los vectores de movimiento 

almacenados como el vector de movimiento de predicción.

De acuerdo con la presente invención, cuando una señal de predicción de una región de 

predicción objetivo es producida por comparación de plantillas, la eficiencia del proceso

de comparación de plantillas se puede mejorar mediante el uso del vector de 15

movimiento detectado en la comparación de plantillas.

La presente invención se puede describir no sólo como la invención del dispositivo de 

codificación de imágenes en movimiento y el dispositivo de decodificación de imágenes 

en movimiento tal como se ha descrito anteriormente, sino también como la invención 

de un método de codificación de imágenes en movimiento, un método de decodificación 20

de imágenes en movimiento, un programa de codificación de imágenes en movimiento, 

y un programa de decodificación de imágenes en movimiento tal como se describe a 

continuación. Simplemente se dividen en diferentes categorías, pero son 

sustancialmente la misma invención y muestran los mismos funcionamientos y efectos.
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Un método de codificación de imagen en movimiento de la presente invención incluye: 

una fase de división en regiones que divide una imagen de entrada en una pluralidad de 

regiones, una fase de estimación de movimiento que busca una región que tenga una 

alta correlación con una región objetivo que es un objetivo de proceso en la pluralidad 5

de regiones a partir de una pluralidad de imágenes de referencia almacenadas en medios 

de almacenamiento y produce un vector de movimiento de la región objetivo, una fase

de generación de señal de predicción que produce una señal de predicción de la región 

objetivo en función de un número de fotograma de referencia que especifica una imagen 

de referencia buscada en la fase de estimación de movimiento y en que el vector de 10

movimiento especifica una relación de posición espacial entre la región objetivo y la 

región que se busca, una fase de predicción de vector de movimiento que produce un 

vector de predicción de movimiento a partir de uno o más vectores de movimiento 

codificados y produce un vector de movimiento de diferencia entre el vector de 

movimiento producido en la fase de estimación de movimiento y el vector de predicción 15

de movimiento, una fase de generación de señal residual que produce una señal residual 

entre la señal de predicción de la región objetivo y una señal de píxel objetivo de la 

región objetivo, una fase de codificación que codifica la señal residual, la referencia 

número de fotograma, y el vector de diferencia de movimiento producido en la fase de 

predicción de vector de movimiento, y una fase de restauración que restaura la señal 20

residual codificada, y que posteriormente añade la señal resultante a la señal de 

predicción a fin de producir una imagen de reproducción, y almacena la imagen de 

reproducción en los medios de almacenamiento como imagen de referencia. La fase de 

predicción de vector de movimiento selecciona una región a partir de las regiones 

codificadas, y cuando la región seleccionada no tiene un número de fotograma de 25
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referencia o cuando el número de fotograma de referencia de la región objetivo y el 

número de fotograma de referencia de la región seleccionada son diferentes, busca una 

región que tenga una alta correlación con una región de plantilla que se compone de 

señales de píxeles ya reproducidas y que esté situada alrededor de la región objetivo a 

partir de la imagen de referencia especificada con el número de fotograma de referencia5

asociado con la región objetivo, y produce el vector de movimiento de predicción sobre 

la base de una relación de posición espacial entre la región buscada y la región de 

plantilla.

En el método de codificación de imágenes en movimiento de la presente invención, la 

fase de generación de predicción incluye además, preferiblemente, una fase de 10

combinación de predicción de señal que busca una o más regiones de predicción 

adyacentes que tengan una alta correlación con una región adyacente objetivo

compuesta de señales de píxeles adyacentes ya reproducidas y situada adyacente a la 

región objetivo a partir de una pluralidad de imágenes de referencia y procesa la señal 

de predicción de la región objetivo en función de la una o más regiones adyacentes de 15

predicción, y la fase de predicción del vector de movimiento de predicción 

preferentemente almacena además vectores de movimiento cada uno de los cuales 

especifica una relación de posición espacial entre una región adyacente de previsión 

buscada en la fase de combinación de señales de predicción y una región adyacente 

objetivo, en que se almacena un vector de movimiento para cada una de la pluralidad de 20

imágenes de referencia, y cuando una señal de predicción de la región seleccionada se 

produce en la fase de combinación de señales de predicción, se establece 

preferentemente un vector de movimiento correspondiente a un número de fotograma de 

referencia de una región objetivo en los vectores de movimiento almacenados como el 

vector de predicción de movimiento.25
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Un método de decodificación de imágenes en movimiento de la presente invención 

incluye: una fase de decodificación de datos que decodifica los datos codificados de un 

vector de movimiento de diferencia, un número de fotograma de referencia, y una señal 

residual de una región objetivo que es un objetivo de proceso a partir de datos 

comprimidos, una fase de almacenamiento que almacena una pluralidad de imágenes ya 5

reproducidas como imágenes de referencia, una fase de restauración de la señal residual 

que restaura una señal residual a partir de la reproducción de los datos codificados de la 

señal residual, una fase de predicción de vector de movimiento que produce un vector 

de movimiento de predicción a partir de uno o más vectores de movimiento restaurados 

y que añade el vector de movimiento de diferencia decodificado en la fase de 10

decodificación de datos al vector de movimiento de predicción a fin de restablecer un 

vector de movimiento, una fase de generación de señal de predicción que produce una 

señal de predicción de la región objetivo basada en el vector de movimiento restaurado 

en la fase de predicción de vector de movimiento y el número de fotograma de 

referencia de la región objetivo, y una fase de restauración de imagen que añade la señal 15

de predicción de la señal residual de reproducción a fin de restablecer una señal de píxel 

de la región objetivo, y almacenar la señal de píxel como una imagen de referencia en 

medios de almacenamiento. La fase de predicción de vector de movimiento selecciona 

una región a partir de regiones decodificadas, y cuando la región seleccionada no tiene 

un número de fotograma de referencia o cuando el número de fotograma de referencia20

de la región objetivo y el número de fotograma de referencia de la región seleccionada 

son diferentes, busca una región que tenga una alta correlación con una región de 

plantilla que se compone de señales de píxeles ya reproducidas y que está situada

alrededor de la región objetivo a partir de una imagen de referencia especificada con el 

número de fotograma de referencia asociado con la región objetivo, y produce el vector 25
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de movimiento de predicción basado en una relación de posición espacial entre la región 

buscada y la región de plantilla.

En el método de decodificación de imágenes en movimiento de la presente invención, la 

etapa de generación de predicción incluye además, preferentemente, una fase de 

combinación de señales de predicción que busca una o más regiones adyacentes de 5

predicción que tengan una alta correlación con una región adyacente objetivo

compuesta de señales de píxeles ya reproducidos adyacentes y que esté situada

adyacente a la región objetivo a partir de una pluralidad de imágenes de referencia y 

procesa la señal de predicción de la región objetivo en función de la una o más regiones 

adyacentes de predicción, y la fase de predicción vector de movimiento de predicción10

preferentemente almacena además vectores de movimiento, cada uno de los cuales 

especifica una relación de posición espacial entre una región adyacente de predicción 

buscada en la fase de combinación de señales de predicción y una región adyacente 

objetivo, en que se almacena un vector de movimiento para cada una de la pluralidad de 

imágenes de referencia, y cuando se produce una señal de predicción de la región 15

seleccionada en la fase de combinación de señales de predicción, se establece 

preferentemente un vector de movimiento correspondiente a un número de fotograma de 

referencia de una región objetivo en los vectores de movimiento almacenados como  

vector de movimiento de predicción.

Un programa de codificación de imágenes en movimiento de la presente invención 20

incluye: un módulo de división de región para dividir una imagen de entrada en una 

pluralidad de regiones, un módulo de estimación de movimiento para buscar una región 

que tenga una alta correlación con una región objetivo que es un objetivo de proceso en 

la pluralidad de regiones a partir de una pluralidad de imágenes de referencia 
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almacenadas en medios de almacenamiento y producir un vector de movimiento de la 

región objetivo, un módulo de generación de señal de predicción para producir una 

señal de predicción de la región objetivo en función de un número de fotograma de 

referencia que especifica una imagen de referencia buscada por el módulo de estimación 

de movimiento y en que el vector de movimiento especifica una relación de posición 5

espacial entre la región objetivo y la región buscada, un módulo de predicción de vector 

de movimiento para producir un vector de movimiento de predicción a partir de uno o 

más vectores de movimiento codificados y que produce un vector de diferencia de 

movimiento entre el vector de movimiento producido por el módulo de estimación de 

movimiento y el vector de movimiento de predicción, un módulo de generación de señal 10

residual para producir una señal residual entre la señal de predicción de la región 

objetivo y una señal de píxel objetivo de la región objetivo, un módulo de codificación 

para codificar la señal residual, el número de fotograma de referencia, y el vector de 

movimiento de diferencia producido por el módulo de predicción de vector de 

movimiento, y un módulo de restauración para restaurar la señal residual codificada, y, 15

posteriormente, añadir la señal resultante a la señal de predicción a fin de producir una 

imagen de reproducción, y almacenar la imagen de reproducción en los medios de 

almacenamiento como imagen de referencia. El módulo de predicción de vector de 

movimiento selecciona una región a partir de las regiones codificadas, y cuando la 

región seleccionada no tiene un número de fotograma de referencia o cuando el número 20

de fotograma de referencia de la región objetivo y el número de fotograma de referencia

de la región seleccionada son diferentes, busca una región que tenga una alta correlación 

con una región de plantilla que se compone de señales de píxeles ya reproducidas y que 

esté situada alrededor de la región objetivo a partir de la imagen de referencia 

especificada con el número de fotograma de referencia asociado con la región objetivo, 25
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y produce el vector de movimiento de predicción basado en una relación de posición 

espacial entre la región buscada y la región de plantilla.

En el programa de codificación de imágenes en movimiento de la presente invención, el 

módulo de generación de predicción incluye además, preferentemente, un módulo de 

combinación de señales de predicción para buscar una o más regiones adyacentes de 5

predicción que tengan una alta correlación con una región adyacente objetivo

compuesta de señales de píxeles adyacentes ya reproducidos y situada adyacente a la 

región objetivo a partir de una pluralidad de imágenes de referencia y para procesar la 

señal de predicción de la región objetivo en función de la una o más regiones 

adyacentes de predicción, y el módulo de predicción de vector de movimiento de 10

predicción almacena además preferiblemente vectores de movimiento, cada uno de los 

cuales especifica una relación de posición espacial entre una región adyacente de 

predicción buscada por el módulo de combinación de señales de predicción y una región 

adyacente objetivo, en que se almacena un vector de movimiento para cada una de la 

pluralidad de imágenes de referencia, y cuando una señal de predicción de la región 15

seleccionada es producida por el módulo de combinación de señales de predicción, se 

establece un vector de movimiento correspondiente a un número de fotograma de 

referencia de una región objetivo en los vectores de movimiento almacenados 

preferentemente como vector de movimiento de predicción.

Un programa de decodificación de imágenes en movimiento de la presente invención 20

incluye: un módulo de decodificación de datos para la decodificación de datos 

codificados de un vector de movimiento de diferencia, un número de fotograma de 

referencia, y una señal residual de una región objetivo que es un objetivo de proceso a 

partir de datos comprimidos, un módulo de almacenamiento para almacenar una 
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pluralidad de imágenes ya reproducidas como imágenes de referencia, un módulo de 

restauración de la señal residual para la restauración de una señal residual a partir de la 

reproducción de los datos codificados de la señal residual, un módulo de predicción de 

vector de movimiento para producir un vector de movimiento de predicción a partir de 

uno o más vectores de movimiento restaurados y que añade el vector de movimiento de 5

diferencia decodificado por el módulo de decodificación de datos al vector de 

movimiento de predicción a fin de restablecer un vector de movimiento, un módulo de 

generación de señal de predicción para producir una señal de predicción de la región 

objetivo basada en el vector de movimiento restaurado por el módulo de predicción de 

vector de movimiento y el número de fotograma de referencia de la región objetivo, y 10

un módulo de restauración de la imagen para añadir la señal de predicción a la señal 

residual de reproducción a fin de restablecer una señal de píxel de la región objetivo, y 

almacenar la señal de píxel como una imagen de referencia en medios de 

almacenamiento. El módulo de predicción de vector de movimiento selecciona una 

región a partir de de regiones decodificadas, y cuando la región seleccionada no tiene un 15

número de fotograma de referencia o cuando el número de fotograma de referencia de la 

región objetivo y el número de fotograma de referencia de la región seleccionada son 

diferentes, busca una región que tenga una alta correlación con una región de plantilla 

que se compone de señales de píxeles ya reproducidas y que esté situada alrededor de la 

región objetivo a partir de una imagen de referencia especificada con el número de 20

fotograma de referencia asociado con la región objetivo, y produce el vector de 

movimiento de predicción sobre la base de una relación de posición espacial entre la 

región buscada y la región de plantilla.

En el programa de decodificación de imágenes en movimiento de la presente invención, 

el módulo de generación de predicción incluye además, preferentemente, un módulo de 25
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combinación de señales de predicción para buscar una o más regiones adyacentes de 

predicción que tengan una alta correlación con una región adyacente objetivo

compuesta de señales de píxeles adyacentes ya reproducidas y que esté situada

adyacente a la región objetivo a partir de una pluralidad de imágenes de referencia y que 

procesa la señal de predicción de la región objetivo en función de la una o más regiones 5

adyacentes de predicción, y el módulo de predicción de vector de movimiento de 

predicción preferentemente almacena además vectores de movimiento de cada 

especificación de una relación de posición espacial entre una región adyacente de 

predicción buscada por el módulo de combinación de señales de predicción y una región 

adyacente objetivo, en que se almacena un vector de movimiento para cada una de la 10

pluralidad de imágenes de referencia, y cuando una señal de predicción de la región 

seleccionada es producida por el módulo de combinación de señales de predicción, se 

establece preferentemente un vector de movimiento correspondiente a un número de 

fotograma de referencia de una región objetivo en los vectores de movimiento 

almacenados como el vector de movimiento de predicción.15

Un sistema de proceso de imágenes de la presente invención es un sistema de proceso

de imágenes que incluye el dispositivo de codificación de imágenes en movimiento 

descrito anteriormente y el dispositivo de decodificación de imágenes en movimiento 

descrito anteriormente, y estructurado de tal manera que el dispositivo de decodificación 

de imágenes en movimiento decodifica los datos codificados por el  dispositivo de 20

codificación de imágenes en movimiento.

Un método de proceso de imágenes de la presente invención es un método de proceso

de imágenes que incluye el método de codificación de imágenes en movimiento 

anteriormente descrito y el método de decodificación de imágenes en movimiento 
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anteriormente descrito, y el método de decodificación de imágenes en movimiento 

decodifica los datos codificados por el método de codificación de imágenes en 

movimiento.

Efectos ventajosos de la invención5

De acuerdo con la presente invención, puede producirse un vector de movimiento de 

una región objetivo mediante el uso de una región compuesta de señales codificadas 

alrededor de la región objetivo. Por lo tanto, incluso cuando una región objetivo de 

predicción adyacente a la región objetivo no tiene un vector de movimiento que tenga

un valor significativo, se puede producir un vector de diferencia de movimiento que 10

tenga un valor reducido.  Además, incluso cuando la velocidad de movimiento entre 

fotogramas no es constante, se puede producir un vector de diferencia de movimiento 

que tenga un valor reducido mediante la realización de una búsqueda en una imagen de 

referencia especificada con un número de fotograma de referencia de la región objetivo.

En consecuencia, se produce el efecto de que se puede producir un vector de 15

movimiento de predicción capaz de mejorar la eficiencia de codificación con el fin de 

mejorar la eficiencia de la codificación.

Breve descripción de los dibujos

[FIG. 1] La FIG. 1 es un diagrama de bloques que ilustra un dispositivo de 20

codificación de imágenes en movimiento 100 de acuerdo con la presente forma de 

realización.
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[FIG. 2] La FIG. 2 es una vista esquemática para describir el proceso de la 

comparación de bloques. La FIG. 2 (A) ilustra una imagen de referencia mientras 

que la FIG. 2 (B) ilustra una imagen objetivo de codificación.

[FIG. 3] La FIG. 3 es un diagrama de bloques que ilustra un predictor de vector de 

movimiento de la FIG. 1.5

[FIG. 4] La FIG. 4 es una vista esquemática para describir una relación entre un 

bloque objetivo y un bloque objetivo de predicción.

[FIG. 5] La FIG. 5 es un diagrama de bloques que ilustra un buscador de vector de 

movimiento de predicción de la FIG. 3.

[FIG. 6] La FIG. 6 es un diagrama de bloques para describir un comparador de 10

plantillas de la FIG. 5.

[FIG. 7] La FIG. 7 es un diagrama de bloques para describir el proceso de 

escalado de un vector de movimiento.

[FIG. 8] La FIG. 8 es un primer ejemplo de una vista esquemática en relación con 

el proceso de comparación de plantillas en el proceso de generación de vectores de 15

movimiento de predicción. La FIG. 8 (A) ilustra una imagen de referencia 

mientras que la FIG. 8 (B) muestra una imagen objetivo de codificación.

[FIG. 9] La FIG. 9 es un segundo ejemplo de la vista esquemática en relación con 

el proceso de comparación de plantillas en el proceso de generación de vectores de 

movimiento de predicción. La FIG. 9 (A) ilustra una imagen de referencia 20

mientras que la FIG. 9 (B) muestra una imagen objetivo de codificación.

[FIG. 10] La FIG. 10 es un tercer ejemplo de la vista esquemática en relación con 

el proceso de comparación de plantillas en el proceso de generación de vectores de 
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movimiento de predicción. La FIG. 10 (A) ilustra una imagen de referencia 

mientras que la FIG. 10 (B) muestra una imagen objetivo de codificación.

[FIG. 11] La FIG. 11 es un cuarto ejemplo de la vista esquemática en relación con 

el proceso de comparación de plantillas en el proceso de generación de vectores de 

movimiento de predicción. La FIG. 11 (A) ilustra una imagen de referencia, 5

mientras que la FIG. 11 (B) ilustra una imagen objetivo de codificación.

[FIG. 12] La FIG. 12 es un ejemplo alternativo de la vista esquemática para 

describir la relación entre el bloque objetivo y el bloque objetivo de predicción.

[FIG. 13] La FIG. 13 es una vista esquemática para describir el proceso de 

extensión de vector de movimiento en una dirección temporal en el proceso de 10

generación de vectores de movimiento de predicción.

[FIG. 14] La FIG. 14 es un diagrama de bloques que ilustra un dispositivo de 

decodificación de imágenes en movimiento 300 de acuerdo con la presente forma 

de realización.

[FIG. 15] La FIG. 15 es un diagrama de bloques que ilustra un predictor de vector 15

de movimiento de la FIG. 14.

[FIG. 16] La FIG. 16 es un diagrama de flujo que ilustra los procedimientos de un 

método de codificación de imagen en movimiento de acuerdo con la presente 

forma de realización.

[FIG. 17] La FIG. 17 es un diagrama de flujo para describir los procedimientos de 20

un método de predicción de vector de movimiento incluidos en el método de 

codificación de imágenes en movimiento de la FIG. 16.
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[FIG. 18] La FIG. 18 es un diagrama de flujo para describir los procedimientos del

proceso de búsqueda de vectores de movimiento con comparación de plantillas.

[FIG. 19] La FIG. 19 es un diagrama de flujo para describir el procedimiento del 

proceso de comparación de plantillas.

[FIG. 20] La FIG. 20 es un diagrama de flujo que ilustra los procedimientos de un 5

método de decodificación de imágenes en movimiento de acuerdo con la presente 

realización.

[FIG. 21] La FIG. 21 es un diagrama de flujo para describir los procedimientos de 

un método de predicción de vector de movimiento incluidos en el método de 

decodificación de imágenes en movimiento de la FIG. 20.10

[FIG. 22] La FIG. 22 es un diagrama de bloques que ilustra los módulos de un 

programa capaz de ejecutar el método de codificación de imágenes en movimiento 

de acuerdo con la presente realización.

[FIG. 23] La FIG. 23 es un diagrama de bloques que ilustra un módulo de 

predicción de vectores de movimiento incluido en los módulos de la FIG. 22.15

[FIG. 24] La FIG. 24 es un diagrama de bloques que ilustra un módulo de 

búsqueda del vector de movimiento de predicción incluido en los módulos de la 

FIG. 23.

[FIG. 25] La FIG. 25 es un diagrama de bloques para describir un módulo de 

adaptación de plantilla incluido en los módulos de la FIG. 24.20

[FIG. 26] La FIG. 26 es un diagrama de bloques que ilustra los módulos de un 

programa capaz de ejecutar el método de decodificación de imágenes en 

movimiento de acuerdo con la presente realización.

E09819158
04-03-2015ES 2 532 017 T3

 



26

[FIG. 27] La FIG. 27 es un diagrama de bloques que ilustra un módulo de 

predicción de vectores de movimiento incluidos en los módulos de la FIG. 26.

[FIG. 28] La FIG. 28 es un diagrama que ilustra una configuración de hardware de 

un ordenador para ejecutar un programa almacenado en un medio de grabación.

[FIG. 29] La FIG. 29 es una vista en perspectiva del ordenador para ejecutar el 5

programa almacenado en el medio de grabación.

[FIG. 30] La FIG. 30 es un diagrama de flujo para describir los procedimientos de 

proceso de comparación de plantillas llevados a cabo por un generador de señal de 

predicción.

[FIG. 31] La FIG. 31 es un diagrama de flujo para describir el proceso de 10

determinación de vector de movimiento de predicción sin comparación de 

plantillas en un buscador de vectores de movimiento de predicción.

[FIG. 32] La FIG. 32 es una vista esquemática para describir un método de 

predicción intra-imagen de la técnica anterior.

15

Lista de Signos de Referencia

10 soporte de grabación

12 dispositivo de lectura

14 memoria de trabajo

16 memoria20

18 pantalla

20 ratón
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22 teclado

24 dispositivo de comunicación

30 ordenador

40 señal de datos de ordenador

100 dispositivo de codificación de imágenes en movimiento5

101 terminal de entrada

102 divisor de bloques

103 generador de señal de predicción

104 memoria de fotograma

105 sustractor10

106 transformador

107 cuantificador

108 cuantificador inverso

109 transformador inverso

110 sumador15

111 codificador de entropía

112 terminal de salida

113 estimación de señal de predicción 

114 predictor de vector de movimiento 

201 memoria20

E09819158
04-03-2015ES 2 532 017 T3

 



28

202 selector de bloque objetivo de predicción

203 buscador de vector de movimiento de predicción

204 unidad de diferencia

231 determinador

232 conmutador5

234 comparador de plantillas

240 determinador de región de búsqueda

241 unidad de adquisición de región adyacente objetivo

242 unidad de adquisición de región adyacente de predicción

243 selector de región de predicción candidata10

301 terminal de entrada

302 decodificador de entropía

303 cuantificador inverso

304 transformador inverso

305 sumador15

306 terminal de salida

307 predictor de vector de movimiento 

312 sumador

20
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Descripción de las realizaciones

La presente realización se describe a continuación en detalle con referencia a los dibujos 

adjuntos. En la descripción de los dibujos, los elementos que son iguales o equivalentes

están etiquetados con los mismos números de referencia, y se ha omitido la descripción 

duplicada de los mismos.5

La FIG. 1 es un diagrama de bloques que ilustra un dispositivo de codificación de 

imágenes en movimiento 100 de acuerdo con el movimiento del proceso de predicción 

de vector de la presente realización. El dispositivo de codificación de imágenes en 

movimiento 100 incluye un terminal de entrada 101, un bloque divisor 102 (medio de 

división de regiones), un generador de señal de predicción 103, una memoria de 10

fotogramas 104 (medio de almacenamiento), un sustractor 105, un transformador 106, 

un cuantificador 107, una cuantificador inverso 108, un transformador inverso 109, un 

sumador 110, un codificador de entropía 111, un terminal de salida 112, un estimador 

de señal de predicción (medio de estimación de movimiento) 113, y un predictor de 

vector de movimiento (medio de predicción de movimiento de vector) 114. El 15

transformador 106, el cuantificador 107, y el codificador de entropía funcionan como 

medios de codificación. El cuantificador inverso 108, el transformador inverso 109, y el 

sumador 110 funcionan como medios de restauración.

El terminal de entrada 101 es un terminal en el cual se introduce una señal de una 

imagen en movimiento compuesta de una pluralidad de imágenes.20

El divisor de bloques 102 divide una imagen que está representada por la entrada de 

señal desde el terminal de entrada 101 y es el objetivo de la codificación en una 

pluralidad de regiones. En la presente realización, el divisor de bloques 102 divide la 
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imagen en un bloque compuesto de 8 x 8 píxeles, y como alternativa, puede dividirla 

para que tenga un tamaño o forma de bloque diferentes.

El estimador de señal de predicción 113 detecta la información lateral, como por 

ejemplo un vector de movimiento, necesaria para producir una señal de predicción de 

una región objetivo (un bloque objetivo) que es el objetivo del proceso de codificación.5

El proceso específico del estimador de señal de predicción 113 se describe más 

adelante.

El predictor de vector de movimiento 114 resta un vector de movimiento de predicción 

del vector de movimiento incluido en la información lateral y produce un vector de 

movimiento de diferencia. El vector de movimiento de diferencia se envía al codificador 10

de entropía 111 como información lateral. El proceso específico del predictor de vector 

de movimiento 114 se describe más adelante.

El generador de señal de predicción 103 produce una señal de predicción del bloque 

objetivo basándose en la entrada de información lateral a través de una línea L113 y de 

una imagen de referencia que está almacenada en la memoria de fotogramas 104 y que 15

obtiene a través de una línea L104, y envía la señal de predicción al sustractor 105.

El sustractor 105 es una unidad que resta, a partir del bloque objetivo que se obtiene por 

división con el divisor de bloques 102 y se introduce a través de una línea L102, la señal 

de predicción que es producida por el generador de señal de predicción 103 y se 

introduce a través de una línea L103, y produce una señal residual. El sustractor 105 20

envía la señal residual obtenida por la resta al transformador 106 a través de una línea 

L105.

El transformador 106 es una unidad que realiza una transformación de coseno discreta

de la señal residual obtenida por la resta. El cuantificador 107 es una unidad que 
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cuantifica un coeficiente de transformación que ha sido transformado mediante coseno

discreto por el transformador 106. El codificador de entropía 111 codifica el coeficiente 

de transformación cuantificado por el cuantificador 107, así como la información lateral 

de un método de predicción, y envía la información codificada a través de una línea 

L111. El terminal de salida 112 envía la información introducida desde el codificador de 5

entropía 111 hacia el exterior.

El cuantificador inverso 108 cuantifica de forma inversa el coeficiente de 

transformación cuantificado. El transformador inverso 109 restaura la señal residual 

mediante un proceso de transformación por coseno discreta inversa. El sumador 110 

suma la señal residual restaurada a la señal de predicción enviada desde la línea L103, 10

reproduce la señal del bloque objetivo, y almacena la señal reproducida en la memoria 

de fotogramas 104. En la presente realización, se utilizan el transformador 106 y el 

transformador inverso 109. Se puede utilizar otro proceso de transformación como 

alternativa a estos transformadores. Además, el transformador 106 y el transformador 

inverso 109 no son indispensables. De esta manera, se restaura la señal de pixel 15

comprimido del bloque objetivo y se almacena en la memoria de fotogramas 104 como 

una imagen de referencia con el fin de llevar a cabo la predicción intra-imagen o 

predicción entre imágenes con respecto a un bloque objetivo posterior.

A continuación, se describen el estimador de señal de predicción 113 y el predictor de 

vector de movimiento 114.20

El estimador de señal de predicción 113 lleva a cabo un proceso con el fin de determinar 

el método de predicción para producir una señal de predicción similar a la señal de 

imagen del bloque objetivo que es el objetivo de codificación de los parámetros de 

proceso y de predicción. El método de predicción se clasifica generalmente en  
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predicción intra-imagen o predicción entre imágenes. Se utiliza una pluralidad de 

métodos de predicción para producir señales de predicción candidatas del bloque 

objetivo y seleccionar una señal de predicción que se determina que tiene la eficiencia 

de codificación más alta.

Se utiliza un método de predicción intra-imagen, por ejemplo, tal como se muestra en la 5

FIG. 32 (A), para extender hacia abajo el grupo de píxeles 1801, es decir, píxeles 

adyacentes directamente por encima del bloque objetivo 1802 y en el grupo de píxeles 

1801 compuesto de píxeles de A a M adyacente al bloque objetivo 1802 para producir 

una señal de predicción. El grupo de píxeles 1801 es una señal de imagen que ya ha sido 

reproducida en procesos anteriores. En la FIG. 32 (B), los píxeles ya reproducidos (I a 10

L) situados a la izquierda del bloque objetivo 1804 se extienden hacia la derecha a fin 

de producir una señal de predicción. El método específico de producción de una señal 

de predicción se describe en la Literatura de Patentes 1, por ejemplo. De esta manera, se 

pueden producir nueve señales de predicción candidatas producidas por los métodos 

ilustrados en las FIG. 32 (A) a 32 (I).15

Se utiliza un método de predicción inter-imagen para buscar una señal de predicción

candidato semejante a un bloque objetivo que es el objetivo del proceso de codificación  

a partir de una señal ya reproducida almacenada en la memoria de fotogramas 104, y 

extraer información de movimiento necesaria para adquirir la señal de predicción 

candidata buscada a partir de señales ya reproducidas. Esta técnica se denomina20

comparación de bloques.

La FIG. 2 es una vista esquemática para describir el proceso de comparación de 

bloques. Aquí, el proceso para la producción de una señal de predicción de un bloque 

objetivo se describe tomando como ejemplo un bloque objetivo 501 en una imagen 400 
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que es el objetivo de codificación. La imagen 401 ya ha sido reproducida. Una región 

511 es una región que está en la misma posición espacial que el bloque objetivo 501. En 

la comparación de bloques, se establece un intervalo de búsqueda 811 alrededor de la 

región 511, y se detecta una región 701 que tiene la suma más baja de las diferencias 

absolutas en relación con la señal de píxel del bloque objetivo 501 a partir de la señal de 5

pixel de este intervalo de búsqueda. La señal de la región 701 se convierte en una señal 

de predicción candidata. La cantidad de desplazamiento de la región 511 a la región 701 

se detecta como un vector de movimiento 601. Además, con el fin de mejorar el 

rendimiento de la predicción, la predicción inter-imagen se realiza con una pluralidad de 

imágenes ya reproducidas como imágenes de referencia. Específicamente, el bloque de 10

adaptación ilustrado en la FIG. 2 se lleva a cabo con respecto a una pluralidad de 

imágenes de referencia, incluyendo la imagen 401, y la señal de predicción que se 

determina que tiene la mayor eficiencia de codificación se detecta como una señal de 

predicción candidato.

El estimador de señal de predicción 113 encuentra las diferencias entre cada una de 15

estas señales de predicción candidatas y la señal de píxel del bloque objetivo y 

determina la señal de predicción candidata que tiene el valor de diferencia más bajo 

como una señal de predicción óptima. En este caso, se puede calcular una cantidad de 

código necesaria para codificar la información lateral utilizada para producir la señal de 

predicción, se puede convertir, y se puede añadir al valor de la diferencia descrita20

anteriormente. La información lateral incluye, en el caso de una predicción entre 

imágenes, un número de fotograma de referencia que especifica un vector de 

movimiento y una imagen de referencia además del modo de predicción basado en la 

cual se ha seleccionado la señal de predicción candidata. La información lateral que las 
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incluye se envía al generador de señal de predicción 103 y al predictor de vector de 

movimiento 114.

[Descripción del predictor de vector de movimiento]

La FIG. 3 ilustra un diagrama de bloques del predictor de vector de movimiento 114 5

que lleva a cabo el proceso de predicción de vector de movimiento de la presente 

realización. El predictor de vector de movimiento 114 incluye una memoria 201 que 

almacena información lateral de entrada, un selector de bloque objetivo de predicción 

202, un buscador de vector de movimiento de predicción 203, una unidad de diferencia

204, y un separador 206.10

La información lateral de entrada, es decir, el modo de predicción, el vector de 

movimiento, y el número de fotograma de referencia, se almacena en la memoria 201 a 

través de L113, y se envía al separador 206, al selector de bloque objetivo de predicción 

202, y a la unidad de diferencia 204.

El selector de bloque objetivo de predicción 202 selecciona un bloque (un bloque 15

objetivo de predicción) utilizado para la predicción del vector de movimiento a partir de 

un bloque ya reproducido adyacente al bloque objetivo. El proceso del selector de 

bloque objetivo de predicción 202 se describe mediante el uso de la FIG. 4. En el 

presente documento se considera una técnica que selecciona un bloque objetivo de 

predicción utilizado para la predicción de vectores de movimiento a partir de dos 20

bloques adyacentes 502 y 504 adyacentes al bloque objetivo 501 en una imagen 

objetivo de codificación. Como método de selección de bloque, por ejemplo, se 

encuentran los valores de diferencia entre los respectivos componentes del vector de 

movimiento (MV) del bloque objetivo y los vectores de movimiento de dos bloques 
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adyacentes, y se selecciona uno que tiene la suma de diferencias absolutas más pequeña

que la del otro. Se incluye información para identificar el bloque seleccionado (por 

ejemplo, información que representa una relación de posición con el bloque objetivo) en 

la información lateral como información de selección del vector de predicción y se

codifica. Cuando los números de fotogramas de referencia de los vectores de 5

movimiento de los dos bloques adyacentes son los mismos, no es necesario codificar la 

información de selección del vector de predicción. En el presente documento se supone 

que el bloque adyacente 502 se selecciona como un bloque objetivo de predicción.

La información lateral del bloque adyacente seleccionado se introduce en el buscador de 

vector de movimiento de predicción 203 a través de L202. Al mismo tiempo, el 10

separador 206 extrae el número de fotograma de referencia a partir de la información 

lateral del bloque objetivo e introduce el número de fotograma de referencia en el 

buscador de vector de movimiento de predicción 203 a través de L206. El buscador de 

vector de movimiento de predicción 203 compara el número de fotograma de referencia

del bloque objetivo 501 con el número de fotograma de referencia de la secuencia 15

objetivo de predicción 502. Cuando los números de fotograma de referencia son los 

mismos, el buscador de vector de movimiento de predicción 203 emite el vector de 

movimiento (MVa) del bloque objetivo de predicción 502 como vector de predicción de 

movimiento. Cuando los números de fotograma de referencia son diferentes, el 

buscador de vector de movimiento de predicción 203 adquiere una imagen de referencia 20

especificada con el número de fotograma de referencia del bloque objetivo 501 a través 

de L104. Mediante la utilización de la imagen de referencia, el buscador de vector de 

movimiento de predicción 203 procesa el vector de movimiento (MVa) del bloque 

objetivo de predicción 502 mediante un proceso de escalado y similares, y 

posteriormente emite el vector de movimiento procesado a la unidad de diferencia 203 25
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como vector de movimiento de predicción. El método de proceso del vector de 

movimiento se describe más adelante.

La unidad de diferencia 204 encuentra las diferencias entre los respectivos componentes 

del vector de movimiento del bloque objetivo 501 y los componentes respectivos de la 

entrada de vector de movimiento de predicción a través de L203, y calcula un vector de 5

movimiento de diferencia. Además, la unidad de diferencia 204 emite el modo de 

predicción, el número de fotograma de referencia (el número de fotograma de referencia

del bloque objetivo 501), el vector de movimiento de diferencia, y la información de 

selección de vector de movimiento de predicción al codificador de entropía 111 como 

información lateral.10

La FIG. 5 ilustra un diagrama de bloques de una estructura interna del buscador de 

vector de movimiento de predicción 203. El buscador de vector de movimiento de 

predicción incluye un determinador 231, un conmutador 232, y un comparador de 

plantillas 233.

En primer lugar, el determinador 231 recibe, a través de L206 y L202, el número de 15

fotograma de referencia del bloque objetivo 501 y el número de fotograma de referencia

del bloque objetivo de predicción 502 que se introducen, y los compara. Cuando los dos 

números de fotograma de referencia son los mismos, el determinador 231 envía una 

señal de control al conmutador 232 a través de L231, y emite el modo de predicción, el 

número de fotograma de referencia, el vector de movimiento, y la información de 20

selección del vector de movimiento de predicción que son introducidos a través de L202 

en la unidad de diferencia 204 a través de L203. Por otro lado, cuando los dos números 

de fotograma de referencia son diferentes, el determinador 231 envía una señal de 

control al conmutador 232 a través de L231, y emite el modo de predicción, el número 
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de fotograma de referencia, el vector de movimiento, y la información de selección del 

vector de movimiento de predicción que se introducen a través de L202 en el 

comparador de plantillas 233 a través de L232.

El comparador de plantillas 233 busca una región de la señal que se asemeje a una 

región de plantilla (los detalles se describen más adelante) compuesta de señales de 5

píxeles ya reproducidas y situadas junto al bloque objetivo de la imagen de referencia 

especificado con el número de fotograma de referencia de bloque objetivo 501 mediante 

el uso de comparación de plantillas (a través de L201). El comparador de plantillas 233 

calcula una cantidad de desplazamiento espacial entre la región de la señal detectada y 

la región de plantilla con el fin de establecer la cantidad de desplazamiento como un 10

vector de movimiento de predicción.

A continuación, se describe el proceso de comparación de plantillas en el comparador 

de plantillas 233 mediante la utilización de las FIG. 6 a 8.

La FIG. 6 ilustra un diagrama de bloques de una estructura interna del comparador de 

plantillas 233. El comparador de plantillas 233 incluye un determinador de región de 15

búsqueda 240, una unidad de adquisición de región objetivo 241, una unidad de 

adquisición de región adyacente de predicción 242, y un selector de región de 

predicción candidata 243.

En el comparador de plantillas de la presente realización, después de configurar una 

región de búsqueda para la comparación de plantillas basada en el vector de movimiento 20

del bloque objetivo de predicción (FIG. 7), se lleva a cabo la búsqueda en la región de 

búsqueda para detectar la región de señal semejante a la región de la plantilla (FIG. 8).

En el proceso de establecimiento en una región de búsqueda en el determinador de

región de búsqueda 240, primero, se escala el vector de movimiento del bloque objetivo
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de predicción en la imagen de referencia especificada con el número de fotograma de 

referencia del bloque objetivo 501 sometiéndolo a un proceso de escalado en una 

dirección temporal. A continuación, la región de búsqueda se sitúa alrededor del vector 

de movimiento reducido que sirve como centro de búsqueda. La descripción se hace 

más específicamente.5

El modo de predicción, el número de fotograma de referencia, y el vector de 

movimiento del bloque objetivo de predicción 502, y el número de fotograma de 

referencia del bloque objetivo 501 se introducen en el determinador de región de 

búsqueda 240 a través de L232 y L206, respectivamente. En primer lugar, el 

determinador de región de búsqueda 240, escala un vector de movimiento 602 (MVa) 10

del bloque objetivo de predicción 502 en la imagen de referencia especificada con el 

número de fotograma de referencia del bloque objetivo, y calcula un vector de

movimiento escalado 602S (MVa Escalado). A continuación, tal como se ilustra en la 

FIG. 8, se determina un centro de búsqueda 602B y una región de búsqueda 602R.

Específicamente, el determinador de región de búsqueda 240 determina el centro de 15

búsqueda 602B en la posición que se mueve desde el píxel (el vértice superior izquierdo

del bloque 511) que se encuentra en la misma posición espacial que el vértice superior 

izquierdo del bloque objetivo 501 en la imagen 401 (la imagen de referencia 

especificada con el número de fotograma de referencia del bloque objetivo 501) por el 

tamaño del vector de movimiento escalado 602S, y establece la región de búsqueda 20

602R alrededor del centro de búsqueda 602B. El tamaño (intervalo de búsqueda) de la 

región de búsqueda se puede determinar de antemano o se puede codificar sobre la base 

de una secuencia o sobre la base de una imagen. La transmisión del intervalo de 

búsqueda tiene un efecto de reducción de los costos necesarios para la búsqueda. El 

valor del componente horizontal o vertical del vector de movimiento escalado 602S 25
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puede ser un valor fraccionario, como un medio píxel o un cuarto de píxel, o el valor 

puede ser redondeado a un valor entero. La información relativa a la región de búsqueda 

determinada 602R se envía a la unidad de adquisición de la región adyacente de 

predicción 424 a través de L240.

Aquí, la descripción de un método para escalar un vector de movimiento se agrega5

utilizando la FIG. 7. La FIG. 7 (A) es un ejemplo en el que tanto el número de 

fotograma de referencia del bloque objetivo 501 como el número de fotograma de 

referencia del bloque objetivo de predicción 502 especifica temporalmente las imágenes 

anteriores con respecto a la imagen 400 que es el objetivo de codificación. En este 

ejemplo, el tiempo de la imagen 400 que es el objetivo de la codificación se representa 10

como t, el tiempo de la imagen 401 especificado con el número de fotograma de 

referencia del bloque objetivo 501 se representa como t - 1, y el tiempo de la imagen 

402 especificado con el número de fotograma de referencia del bloque objetivo de

predicción 502 se representa como t - 2. En la FIG. 7, se ilustra una región de predicción 

701 del bloque 501 y el vector de movimiento (MV) 601, y se ilustra una región de 15

predicción 702 del bloque 502 y el vector de movimiento (MVA) 602. En el caso de que 

el tiempo transcurrido entre la imagen 400 y la imagen 401 sea t1, y el tiempo 

transcurrido entre la imagen 400 y la imagen 402 sea t2, los vectores de movimiento 

602S (MVa escalado) obtenidos por la escala del vector de movimiento 602 (MVa) en 

la imagen 401 se pueden calcular mediante la fórmula: MVa escalado = (t2 × MVax / 20

t1, t2 × MVay / t1). Aquí, MVa = (MVax, MVay).

La FIG. 7 (B) es un ejemplo en el que el número de fotograma de referencia del bloque 

objetivo de predicción 502 especifica una imagen temporalmente futura con respecto a 

la imagen 400 que es el objetivo de codificación. En este ejemplo, el tiempo de la 
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imagen 404 especificado con el número de fotograma de referencia del bloque objetivo

de predicción 502 se representa como t + 1, y el tiempo transcurrido entre la imagen 400 

y la imagen 404 se representa como t4 (más y menos del código son distintos de t1 y 

t2). El vector de movimiento 602S (MVa escalado) obtenido mediante escalado del 

vector de movimiento 602 (MVa) en la imagen 401 puede calcularse mediante la 5

fórmula:  MVa Escalado = (t4 × Mvax / t1, t4 × MVay / t1).

Tal como se ha mencionado anteriormente, la región de búsqueda 602R para la 

comparación de plantillas se establece en la imagen de referencia (401) especificada con 

el número de fotograma de referencia del bloque objetivo 501 sobre la base del vector 

de movimiento escalado 602S (FIG. 8).10

La región de búsqueda se determina por parte del determinador de región de búsqueda  

240 de esta manera, y después de ello, la unidad de adquisición de la región adyacente 

objetivo 241, tal como se ilustra en la FIG. 8, adquiere una región adyacente objetivo 

501T (una región de plantilla) que ya ha sido reproducida y adyacente al bloque 

objetivo 501 de la memoria de fotogramas 104 a través de L104. La región de plantilla 15

adquirida se envía a la unidad de adquisición de región adyacente de predicción 242 y al 

selector de región de predicción candidata 243 a través de L241. Mientras que, en la 

presente realización, 501T que es el grupo de píxeles ya reproducido (región que tiene 

una forma de caracteres de L invertida) adyacente al bloque objetivo 501 es la región 

adyacente objetivo, la región adyacente objetivo puede estar compuesta por los píxeles 20

ya reproducidos alrededor del bloque objetivo y la forma y el número de píxeles se 

pueden establecer arbitrariamente siempre que se determinen de antemano. En este 

caso, la forma y el tamaño (el número de píxeles) de la plantilla se pueden determinar 
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sobre una base de secuencia, una base de imagen, o una base de bloque, y pueden estar 

codificados.

Además, la unidad de adquisición de región adyacente de predicción 242 adquiere

secuencialmente el grupo de píxeles que tiene la misma forma que la región objetivo

adyacente 501T en la región de búsqueda a partir de la región de búsqueda 602R en la 5

imagen de referencia 401 a través de L104. Los grupos de píxeles adquiridos se envían 

al selector de región de predicción candidata 243 a través de L242.

Además, el selector de región de predicción candidata 243 obtiene secuencialmente la 

suma de las diferencias absolutas (SAD) entre la región adyacente objetivo 501T

introducida a través de L241 y los grupos de píxeles cada uno de los cuales tiene la 10

misma forma que la región objetivo adyacente 501T y se introducen a través de L242, y 

detecta una región 501M (región adyacente de predicción), que tiene la SAD más baja. 

Por último, el selector de región de predicción candidata 243 calcula una cantidad de 

desplazamiento espacial 602P entre el bloque 511 en la imagen 401 (situado  en la 

misma posición espacial que el bloque objetivo 501) y la región adyacente de 15

predicción buscada 501M como un vector de movimiento de predicción, y envía el 

vector de movimiento de predicción a la unidad de diferencia 204 a través de L203. La 

precisión de los píxeles en la región de búsqueda 602R puede ser sobre la base de un 

píxel entero. La búsqueda también puede llevarse a cabo con una precisión de fracción 

decimal de pixel mediante la preparación de píxeles que tengan fracciones de precisión 20

decimal, como por ejemplo un medio píxel y un cuarto de píxel.

De esta manera, el vector de movimiento de predicción 602P del bloque objetivo 501 se 

produce mediante la realización de una búsqueda en la imagen de referencia 

especificada con el número de fotograma de referencia del bloque objetivo basándose en 
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el vector de movimiento 602 del bloque objetivo de predicción 502 y la región

adyacente objetivo 501T adyacente al bloque objetivo.

[El caso de que en que los números de fotograma de referencia de un bloque objetivo y 

un bloque objetivo de predicción son los mismos]5

Mientras que, en el ejemplo descrito anteriormente, la región de búsqueda para la 

comparación de plantillas se determina escalando el vector de movimiento 602 del 

bloque objetivo de predicción 502 en la imagen de referencia especificada con el 

número de fotograma de referencia, el método de determinación de una región de 

búsqueda no se limita a esta técnica. Por ejemplo, el centro de búsqueda puede 10

determinarse sobre la base del vector de movimiento 602 sin escalar el vector de 

movimiento. Además, sin utilizar el vector de movimiento del bloque objetivo de 

predicción, el píxel que se encuentra en la misma posición espacial (el vértice superior 

izquierdo del bloque 511) que el vértice superior izquierdo del bloque objetivo 501 y en 

la imagen de referencia 401 se puede establecer como el centro de búsqueda. En otras 15

palabras, mientras que el proceso de escalado tiene un efecto de reducción de la región 

de búsqueda, el proceso de escalado no se requiere necesariamente para obtener el 

efecto de la presente realización. Además, un codificador puede determinar y codificar 

el método de determinación de un centro de búsqueda, y transmitir explícitamente el 

método a un decodificador. Por consiguiente, la codificación del método de 20

determinación de un centro de búsqueda y un intervalo de búsqueda puede reducir de 

manera eficiente los costes necesarios para la búsqueda de un vector de movimiento de 

predicción.
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Mientras que, en la descripción anterior, el proceso de comparación de plantillas se 

lleva a cabo cuando los números de fotograma de referencia del bloque objetivo 501 y 

el bloque objetivo de predicción 502 son diferentes, la realización de comparación de 

plantillas resulta eficaz incluso si los números de fotograma de referencia de dos 

bloques son los mismos. En otras palabras, se produce el efecto de reducción del 5

tamaño de un vector de movimiento de diferencia y de reducción de una cantidad de 

códigos de un vector de movimiento de diferencia. En este caso, el proceso de escalado 

en el vector de movimiento no es necesario, ya que el vector de movimiento del bloque 

objetivo de predicción 502 es el vector de movimiento con respecto a la imagen de 

referencia especificada con el número de fotograma de referencia del bloque objetivo10

501.

[Predicción de vectores de movimiento; el caso en que el modo de predicción de un 

bloque objetivo de predicción es la predicción intra-imagen]

Como ejemplo diferente, se considera un caso en que un bloque objetivo de predicción 15

del vector de movimiento de predicción es un bloque intra (se produce una señal de 

predicción mediante predicción intra-imagen), es decir, cuando el selector de bloque 

objetivo de predicción 202 de la FIG. 3 selecciona el bloque 504 de la FIG. 4 como el 

bloque objetivo de predicción de la predicción de vector de movimiento. La señal de 

predicción del bloque 504 se produce por predicción intra-imagen. La información 20

lateral del bloque objetivo de predicción 504 no incluye el vector de movimiento ni el 

número de fotograma de referencia. El selector de bloque objetivo de predicción 202 de 

la FIG. 3, el determinador 231 de la FIG. 5, y el determinador de la región de búsqueda  

240 de la FIG. 6 pueden identificar esta información a partir del modo de predicción 
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incluido en la información lateral del bloque objetivo de predicción 504 (el modo de 

predicción del bloque objetivo de predicción 504 es la predicción intra-imagen y la 

información lateral no incluye el vector de movimiento ni el número de fotograma de 

referencia). Un método de determinación de un centro de búsqueda en este ejemplo 

distinto se ilustra en la FIG. 9 y la FIG. 10.5

En la FIG. 9, se considera que cada componente del vector de movimiento del bloque 

objetivo de predicción 504 (ver la Fig. 4) es cero. En este caso, dado que el valor se 

mantiene sin cambios incluso si se escala el vector de movimiento, el píxel que se 

encuentra en la misma posición espacial (el vértice superior izquierdo del bloque 511) 

que el vértice superior izquierdo del bloque objetivo 501 y en la imagen de referencia 10

401 se establece como un centro de búsqueda 604P.

En la FIG. 10, se considera un método en el que se determina un centro de búsqueda por

comparación de plantillas utilizando el vector de movimiento del bloque ya codificado 

adyacente al bloque objetivo de predicción 504. En el presente documento se supone 

que el número de fotograma de referencia de un bloque 505 adyacente al bloque 15

objetivo de predicción 504 es el mismo que el número de fotograma de referencia del 

bloque objetivo 501. En este caso, el determinador de la región de búsqueda 240 

adquiere el modo de predicción del bloque objetivo de predicción 504 a través de L232, 

y adquiere el modo de predicción, el vector de movimiento, y el número de fotograma 

de referencia del bloque 505 a través de L201 (En la FIG. 3, la información lateral del 20

bloque 505 se introduce en el buscador de vector de movimiento de predicción 203 de la 

memoria 201 a través de L201, y posteriormente, en la FIG. 5, la información que los 

incluye es introducida en el comparador de plantillas 233 a través de L201). El 

determinador de la región de búsqueda 240, tal como se ilustra en la FIG. 10, establece 
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un centro de búsqueda 605B y una región de búsqueda 604R basándose en un vector de 

movimiento 605 del bloque 505. Específicamente, el determinador de la región de 

búsqueda 240 establece el centro de búsqueda 605B en la posición que se mueve desde 

el píxel (el vértice superior izquierdo del bloque 511) que se encuentra en la misma 

posición espacial que el vértice superior izquierdo del bloque objetivo 501 en la imagen 5

401 (la imagen de referencia especificada con el número de fotograma de referencia del 

bloque objetivo 501) por el tamaño del vector de movimiento 605, y establece la región 

de búsqueda 604R alrededor de la misma. A continuación, el determinador de la región 

de búsqueda 240 detecta la región adyacente de predicción 501M similar a la región 

objetivo adyacente 501T que es la región de plantilla mediante el proceso de 10

comparación de plantillas que se ilustra en la FIG. 6, y produce un vector de 

movimiento de predicción 604P. En el ejemplo de la FIG. 10, los números de fotograma 

de referencia del bloque 505 y del bloque objetivo 501 son los mismos en interés de la 

simplicidad de la explicación. Sin embargo, los números de fotograma de referencia

pueden ser distintos. En este caso, el vector de movimiento 505 puede ser sometido a un 15

proceso de escalado y se puede determinar un centro de búsqueda para la comparación 

de plantillas sobre la base del vector de movimiento escalado.

Este ejemplo se puede aplicar para el caso en que una señal de predicción de un bloque 

objetivo de predicción es producida por un método de predicción que no incluye un 

vector de movimiento. Por ejemplo, este ejemplo se puede aplicar a un método de 20

predicción llamado bloque de salto en el que una señal de predicción en un bloque 

objetivo es producida sobre la base de procesos de predicción predeterminados o un 

vector de movimiento de predicción producido de forma automática.

E09819158
04-03-2015ES 2 532 017 T3

 



46

[Predicción de vectores de movimiento; el caso en que una señal adyacente de un 

bloque objetivo de predicción es una plantilla (región adyacente objetivo)]

Mientras que, en la descripción anterior, se forma una plantilla (región objetivo 

adyacente) para la coincidencia de plantilla con las señales adyacentes del bloque 

objetivo 501 ya reproducidas, se puede determinar una señal adyacente de un bloque 5

objetivo de predicción como plantilla. La descripción se hace con la FIG. 11 como 

ejemplo. En la FIG. 11, se supone que el selector de bloque objetivo de predicción 202 

selecciona el bloque 502 como un bloque objetivo de predicción para la predicción de 

vectores de movimiento. También se considera que la señal de predicción del bloque 

objetivo de predicción es producida por un método de predicción que no incluye un 10

vector de movimiento.

Cuando el número de fotograma de referencia del bloque 505 adyacente al bloque 

objetivo de predicción 502 y el número de fotograma de referencia del bloque objetivo

501 son los mismos, el determinador de la región de búsqueda 240 adquiere el modo de 

predicción del bloque objetivo de predicción 502 a través de L232 y adquiere el modo 15

de predicción, el vector de movimiento, y el número de fotograma de referencia del 

bloque 505 a través de L201 (en la FIG. 3, la información lateral del bloque 505 se 

introduce en el buscador de vector de movimiento de predicción 203 de la memoria 201 

a través de L201, y posteriormente, en la FIG. 5, la información que los incluye se 

introduce en el comparador de plantillas 233 a través de L201). El determinador de la20

región de búsqueda 240, tal como se ilustra en la FIG. 11, establece el centro de 

búsqueda 605B y la región de búsqueda 602R sobre la base del vector de movimiento 

605 del bloque 505. Específicamente, el determinador de la región de búsqueda 240 

establece el centro de búsqueda 605B en la posición que se mueve desde el píxel (el 
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vértice superior izquierdo del bloque 512) que se encuentra en la misma posición 

espacial que el vértice superior izquierdo del bloque objetivo 502 en la imagen 401 (la 

imagen de referencia especificada con el número de fotograma de referencia del bloque 

objetivo 501) por el tamaño del vector de movimiento 605, y establece la región de 

búsqueda 602R alrededor de la misma. La información relativa a la región de búsqueda 5

602R determinada se envía a la unidad de adquisición de región adyacente de 

predicción 424 a través de L204.

A continuación, la unidad de adquisición de región objetivo 241 adquiere una región 

objetivo 502T adyacente (región de plantilla) que ya se ha producido y que es adyacente 

al bloque objetivo de predicción 502 a partir de la memoria de fotogramas 104 a través 10

de L104 mediante un método predeterminado. La señal de píxel de la región de plantilla 

adquirida se envía a la unidad de adquisición de la región adyacente de predicción 242 y 

al selector de región de predicción candidata 243 a través de L241.

Además, la unidad de adquisición de región adyacente de predicción 242 adquiere 

secuencialmente el grupo de píxeles que tienen la misma forma que la región objetivo15

adyacente 502T en la región de búsqueda a partir de la región de búsqueda 602R en la 

imagen de referencia 401 a través de L104. Los grupos de píxeles adquiridos se envían 

al selector de región de predicción candidata 243 a través de L242. Además, el selector 

de región de predicción candidata 243 obtiene secuencialmente la suma de las 

diferencias absolutas (SAD) entre los píxeles correspondientes de la región adyacente 20

objetivo 502T través de L241 y los grupos de píxeles en que cada uno tiene la misma 

forma que la región adyacente objetivo 502T y que se introducen a través de L242, y 

detecta una región 502M que tiene la SAD más baja. Por último, el selector de región de 

predicción candidata 243 calcula la cantidad de desplazamiento espacial 602P entre el 
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bloque 512 en la imagen 401 (situado en la misma posición espacial que el bloque 

objetivo de predicción 502) y la región adyacente de predicción buscada 502M como un 

vector de movimiento de predicción, y envía el vector de movimiento de predicción a la 

unidad de diferencia 204 a través de L203.

En el ejemplo de la FIG. 11, los números de los fotogramas de referencia del bloque 5

505 y 501 del bloque objetivo son los mismos en interés de la simplicidad de la 

explicación. Sin embargo, los números de los fotogramas de referencia pueden ser 

diferentes. En este caso, el vector de movimiento 505 puede ser sometido a un proceso 

de escalado y se puede determinar un centro de búsqueda de comparación de plantillas 

sobre la base del vector de movimiento escalado. Cuando el bloque 502 tiene el vector 10

de movimiento y el número de fotograma de referencia, se determina una región de 

búsqueda para la comparación de plantillas utilizando el vector de movimiento y el 

número de fotograma de referencia del bloque 502, no del bloque 505.

[Predicción de vectores de movimiento; el caso en que una señal de predicción de un 15

bloque objetivo de predicción es producida por comparación de plantillas]

A continuación, se considera un caso en el que una señal de predicción de un bloque 

objetivo de predicción es producida por comparación de plantillas como un ejemplo 

diferente del caso en que la señal adyacente del bloque objetivo de predicción del vector 

de movimiento se determina como la plantilla (región adyacente objetivo) tal como se 20

ilustra en la FIG. 11. Un método para producir una señal de predicción mediante el uso 

de comparación de plantillas está incluido en la Literatura de Patente 5, por ejemplo.

Literatura de Patente 5: Publicación de Solicitud de Patente Japonesa No Examinada 

No. 2007-300380.
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En este caso, en el proceso de generación de señal de predicción en el estimador de 

señal de predicción 113 y el generador de señal de predicción 103, la comparación de 

plantillas para un bloque objetivo de predicción ya se ha llevado a cabo en todas las 

imágenes de referencia, y se puede producir un vector de predicción de movimiento  

utilizando el resultado de la búsqueda. La descripción se realiza específicamente con 5

referencia a la FIG. 30 y la FIG. 31.

Cuando el modo de predicción seleccionado por el estimador de señal de predicción 113 

de la FIG. 2 es un método de predicción con comparación de plantillas, el generador de 

señal de predicción 103 lleva a cabo el proceso ilustrado en la FIG. 30. En este caso, el 

generador de señal de predicción 103 funciona como medio de combinación de señales10

de predicción.

En primer lugar, en el paso 152, se busca una pluralidad de imágenes de referencia por 

comparación de plantillas utilizando la región adyacente objetivo 501T adyacente al 

bloque objetivo 501. Posteriormente, en el paso 153, se detectan las regiones N que 

tienen el SAD más bajo con respecto a la región objetivo adyacente 501T. Se promedian 15

las señales de predicción candidato N para producir una señal de predicción del bloque 

objetivo 501. En el paso 154, se extraen las regiones respectivas que tienen el SAD más 

bajo con respecto a la región objetivo adyacente 501T buscando en cada una de las 

imágenes de referencia. Se almacena una cantidad de desplazamiento espacial entre la 

región objetivo 501T y la región detectada en la memoria 201 de la FIG. 3 como un 20

vector de movimiento correspondiente a cada una de las imágenes de referencia (cada 

número de fotograma de referencia). En este caso, es necesario añadir una ruta de datos

desde el generador de señal de predicción 103 a la memoria 201 del predictor de vector 

de movimiento 114 en la FIG. 1.
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Posteriormente, el buscador de vector de movimiento de predicción 203 lleva a cabo el 

proceso ilustrado en la FIG. 31.

En primer lugar, el buscador de vector de movimiento de predicción 203 obtiene el  

modo de predicción del bloque objetivo de predicción a través de L202 a través del 

determinador 231 (paso 232), y determina si el modo de predicción es el modo de 5

predicción con comparación de plantillas o no (paso 233). Si el modo de predicción no 

es el modo de predicción con comparación de plantillas, el buscador de vector de 

movimiento de predicción 203 selecciona el vector de movimiento del bloque objetivo

de predicción como un vector de movimiento de predicción (paso 261). A este respecto, 

en lugar del paso 261, el buscador de vector de movimiento de predicción 203 puede 10

producir un vector de predicción de movimiento en el paso 205 descrito más adelante 

(que se describe en la Fig. 20), es decir, por "comparación de plantillas basada en un 

vector de movimiento de un bloque adyacente a un bloque objetivo", tal como se ilustra 

desde la FIG. 4 hasta la FIG. 11.

En el caso del modo de predicción con comparación de plantillas, el determinador 231 15

adquiere el número de fotograma de referencia del bloque objetivo (paso 235).

Posteriormente, el comparador de plantillas 233 adquiere los vectores de movimiento 

que se detectan en la comparación de plantillas (llevada a cabo en la FIG. 30) que se 

lleva a cabo en el proceso de generación de señal de predicción del bloque objetivo de 

predicción de la memoria 201 a través de L201 (paso 262). Por último, se detecta el 20

vector de movimiento correspondiente al número de fotograma de referencia adquirido 

en el paso 235 del bloque objetivo a partir de los vectores de movimiento adquiridos del 

bloque objetivo de predicción, y se establece como un vector de movimiento de 

predicción del bloque objetivo (paso 263).
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Cuando una señal de predicción de un bloque objetivo de predicción es producida por 

comparación de plantillas de esta manera, los costes del proceso de comparación de 

plantillas se pueden reducir mediante el uso de la información de movimiento detectada 

en la comparación de plantillas.

5

[Diferentes ejemplos de procesos de selección de bloque objetivo de predicción]

Tipos de bloque objetivo de predicción.

En las descripciones anteriores, el bloque candidato para el bloque objetivo de 

predicción no se limita al bloque 502 y el bloque 504. Por ejemplo, tal como se ilustra 

en la FIG. 12, los bloques 502, 504, 505, y 507 adyacentes al bloque objetivo 501 en la 10

imagen 400 pueden convertirse en candidatos, y, además, el bloque 511 que es un 

bloque en la imagen 401 y que está ubicado en la misma posición espacial que el bloque 

objetivo 501 puede estar incluido entre los candidatos. Además, los bloques 512, 513, 

514, 515, 516, 517, 518, y 519 adyacentes al bloque 511 también se pueden incluir entre

los candidatos.15

Bloque objetivo aplicable al proceso de comparación de plantillas 

A través de las descripciones anteriores, se describe la técnica en la que el selector de 

bloque objetivo de predicción 202 selecciona un bloque objetivo de predicción, y sobre 

la base del vector de movimiento del bloque objetivo de predicción seleccionado, se 

produce un vector de predicción de movimiento del bloque objetivo por comparación de 20

plantillas. Como un método diferente, los vectores de movimiento de una pluralidad de 

bloques ya codificados adyacentes al bloque objetivo pueden ser sometidos a un

proceso de comparación de plantillas ilustrado en las FIG. 4 a la FIG. 11, y a 
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continuación, se puede seleccionar un vector de movimiento de predicción del bloque 

objetivo. En este caso, en la FIG. 3, el buscador de vector de movimiento de predicción

203 está estructurado entre la memoria 201 y el selector de bloque objetivo de 

predicción 202. En el método, si se fija la región adyacente objetivo (plantilla) que se 

utiliza para el proceso de comparación de plantillas, la selección de un bloque objetivo5

de predicción eventualmente lleva a cabo un proceso que selecciona un centro de 

búsqueda de comparación de plantillas.

Por otro lado, puede conmutarse si la comparación de plantillas se lleva a cabo o no, en 

función del modo de predicción o de la posición de un bloque adyacente, o se puede 

conmutar la forma o posición (una señal adyacente de un bloque objetivo o una señal 10

adyacente de un bloque adyacente) de una región adyacente objetivo (plantilla) que se 

utiliza para el proceso de comparación de plantillas. Además de éstos, la posición de 

una plantilla puede ser conmutada en base a la correlación entre un bloque adyacente y 

su señal adyacente.

15

Métodos de selección de un bloque objetivo de predicción.

El método de selección de un bloque objetivo de predicción tampoco se limita al 

método en el que un dispositivo de codificación selecciona un bloque objetivo de 

predicción y explícitamente notifica a un dispositivo de descodificación como 

información de selección del vector de movimiento de predicción. Utilizando el vector 20

de movimiento producido por comparación de plantillas sobre la base de los vectores de 

movimiento de una pluralidad de bloques adyacentes adyacentes al bloque objetivo, el 

vector de movimiento escalado del bloque adyacente, o el vector de movimiento del 

bloque adyacente, se puede producir un vector de predicción de movimiento por 
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cálculo. En este caso, no es necesaria la codificación de la información de selección del 

vector de movimiento de predicción.

Con una técnica predeterminada, se puede seleccionar un bloque objetivo de predicción  

automáticamente a partir de los vectores de movimiento de una pluralidad de bloques 

adyacentes. Por ejemplo, se pueden seleccionar los valores de la media de los vectores 5

de movimiento de los bloques 502, 504, y 507 para cada componente de los vectores de 

movimiento.

Se puede combinar la selección automática de un vector de movimiento y la 

codificación de información de selección de vector de movimiento de predicción. Por 

ejemplo, se establece una pluralidad de combinaciones de tres bloques a partir de 13 10

bloques adyacentes ilustrados en la FIG. 12, y se selecciona un bloque de cada 

combinación de predicción valor de la media. A continuación, se selecciona una 

combinación entre la pluralidad de combinaciones, y su información seleccionada se 

codifica como información de selección del vector de movimiento de predicción. En 

este caso, el buscador de vector de movimiento de predicción 203 determina una región 15

de búsqueda para la comparación de plantillas basada en el vector de movimiento 

seleccionado.

Además de esto, tal como se ilustra en la FIG. 13, un vector de movimiento se puede 

extender sobre la base de un valor de la media de vectores de movimiento 601H (el 

número de fotograma de referencia especifica la imagen de referencia 401) producido 20

con los vectores de movimiento de los bloques 502, 504, y 507 por el valor de

predicción  de la media. En otras palabras, también se considera un método en el que se 

añade un vector de movimiento 601F en una posición del bloque 701 en la imagen 401 

especificado con el vector de movimiento 601H. En este caso, se determina una región 
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de búsqueda por comparación de plantillas basándose en el vector de movimiento 

producido con 601H + 601F. Además, se puede determinar una región de búsqueda para 

la coincidencia de plantilla basándose en el vector de movimiento producido con 601H 

+ 611 mediante la adición de un vector de movimiento 611 del bloque 511 al valor de la 

media de vectores de movimiento 601H.5

De esta manera, con el predictor de vector de movimiento 114 de la presente 

realización, se puede corregir un vector de predicción de movimiento a un vector de 

movimiento con respecto una imagen de referencia especificada con un número de 

fotograma de referencia de un bloque objetivo mediante el uso de comparación de 

plantillas. Como resultado, se produce un efecto de que un valor de vector de 10

movimiento de diferencia se reduce y mejora la eficiencia de codificación de un vector 

de diferencia de movimiento.

A continuación, se describe un dispositivo de decodificación de imágenes en 

movimiento 300 de acuerdo con el proceso de predicción de vector de movimiento de la 

presente realización. La FIG. 14 es un diagrama de bloques que ilustra el dispositivo de 15

decodificación de imágenes en movimiento 300 de acuerdo con el proceso de predicción 

de vector de movimiento de la presente realización. El dispositivo de decodificación de 

imágenes en movimiento 300 incluye un terminal de entrada 301, un descodificador de 

entropía 302, un cuantificador inverso 303, un transformador inverso 304, un sumador 

305, un terminal de salida 306, la memoria de fotogramas 104, el generador de señal de 20

predicción 103, y un predictor de vector de movimiento 307. Pueden realizarse medios 

de descodificación con el cuantificador inverso 303 y el transformador inverso 304  

mediante el uso de cualquier unidad distinta de estas unidades.
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El terminal de entrada 301 recibe datos comprimidos que son codificados por 

compresión por parte del dispositivo de codificación de imagen en movimiento descrito 

anteriormente. Los datos comprimidos incluyen información de la señal residual e

información lateral obtenida mediante la predicción y la codificación de un bloque 

objetivo que es uno de una pluralidad de bloques divididos a partir de una imagen.5

Aquí, la información lateral incluye un modo de predicción que identifica la predicción 

intra-imagen, la predicción entre imágenes, o similares, un vector de movimiento de 

diferencia, un número de fotograma de referencia, e información de selección del vector

de movimiento de predicción. Además de éstos, también pueden estar incluidos la 

información relativa al tamaño de una región de búsqueda, un método de determinación10

de un centro de búsqueda, la forma o la posición de una plantilla en la comparación de 

plantillas.

El descodificador de entropía 302 decodifica mediante entropía la entrada de datos 

comprimidos al terminal de entrada 301 para extraer la información de señal residual y 

la información lateral del bloque objetivo.15

El cuantificador inverso 303 recibe la información de la señal residual del bloque 

objetivo a través de una línea de L302a, y cuantifica de forma inversa la información. El 

transformador inverso 304 realiza una transformación por coseno discreto de los datos 

cuantificados inversamente con el fin de restaurar la señal residual del bloque objetivo.

El predictor de vector de movimiento 307 recibe la información lateral desde el 20

descodificador de entropía 302 a través de una línea L302b. El predictor de vector de 

movimiento 307 produce un vector de movimiento de predicción basado en la 

información de selección del vector de movimiento de predicción incluido en la 

información lateral. A continuación, el predictor de vector de movimiento 307 añade el 
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vector de movimiento de predicción al vector de movimiento de diferencia con el fin de 

reproducir el vector de movimiento del bloque objetivo. El vector de movimiento 

reproducido se introduce en el generador de señal de predicción 103 junto con el modo 

de predicción y el número de fotograma de referencia a través de L307. El proceso 

específico del predictor de vector de movimiento 307 se describe más adelante.5

El modo de predicción, el número de fotograma de referencia, y el vector de 

movimiento se introducen en el generador de señal de predicción 103 a través de L307.

El generador de señal de predicción 103 adquiere una imagen de referencia de la 

memoria de fotogramas 104 basándose en la información que los incluye y produce una 

señal de predicción. El generador de señal de predicción 103 envía la señal de 10

predicción producida al sumador 305 a través de la línea L103.

El sumador 305 suma la señal de predicción producida por el generador de señal de 

predicción 103 a la señal residual restaurada por el cuantificador inverso 303 y el 

transformador inverso 304 para producir una señal de reproducción de píxel del bloque 

objetivo, y envía la señal de pixel de reproducción al terminal de salida 306 y la 15

memoria de fotogramas 104 a través de una línea L305. El terminal de salida 306 envía 

la señal al exterior (por ejemplo, una pantalla).

La memoria de fotogramas 104 almacena la salida de imagen de reproducción desde el 

sumador 305 como imagen de reproducción de referencia para el proceso de 

decodificación posterior.20

La FIG. 15 ilustra un diagrama de bloques del predictor de vector de movimiento 307 

que lleva a cabo el proceso de predicción del vector de movimiento de la presente 

realización. El predictor de vector de movimiento 307 incluye la memoria 201 que 

almacena información lateral de entrada, el selector de bloque objetivo de predicción 
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202, el buscador de vector de movimiento de predicción 203, un sumador 312, y el 

separador 206.

El funcionamiento del predictor de vector de movimiento 307 es básicamente el mismo 

que el predictor de vector de movimiento 114 de la FIG. 3. El predictor de vector de 

movimiento 307 difiere del predictor de vector de movimiento 114 de la FIG. 3 en que 5

el vector de movimiento incluido en la información lateral de entrada se sustituye con el 

vector de diferencia de movimiento y la unidad de diferencia 204 se sustituye con el 

sumador 312.

En otras palabras, la información lateral de entrada, es decir, el modo de predicción, el 

vector de movimiento de diferencia, y el número de fotograma de referencia, se 10

almacena en la memoria 201 a través de L302b, y se envía al separador 206, al selector 

de bloque objetivo de predicción 202, y al sumador 312.

El separador 206 extrae el número de fotograma de referencia de la información lateral 

del bloque objetivo e introduce el número de fotograma de referencia en el buscador de 

vector de movimiento de predicción 203 a través de L206.15

El selector de bloque objetivo de predicción 202 selecciona un bloque (un bloque 

objetivo de predicción) utilizado para la predicción del vector de movimiento a partir de 

un bloque ya reproducido adyacente al bloque objetivo.

El buscador de vector de movimiento de predicción 203 compara el número de 

fotograma de referencia del bloque objetivo 501 con el número de fotograma de 20

referencia del bloque objetivo de predicción 502. Cuando los números de fotograma de 

referencia son los mismos, el buscador de vector de movimiento de predicción 203 

envía el vector de movimiento (MVa) del bloque objetivo de predicción 502 como un 

vector de movimiento de predicción. Cuando los números de fotograma de referencia
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son diferentes, el buscador de vector de movimiento de predicción 203 adquiere una 

imagen de referencia especificada con el número de fotograma de referencia del bloque 

objetivo 501 a través de L104. Mediante el uso de la imagen de referencia, el buscador 

de vector de movimiento de predicción 203 procesa el vector de movimiento (MVa) del 

bloque objetivo de predicción 502 mediante un proceso de escalado y similares, y 5

posteriormente envía el vector de movimiento procesado al sumador 312 como un 

vector de movimiento de predicción.

El sumador 312 añade el vector de diferencia de movimiento introducido a través de 

L302a a la entrada del vector de movimiento de predicción a través de L203 con el fin 

de reproducir el vector de movimiento del bloque objetivo. El vector de movimiento  10

reproducido es enviado al generador de señal de predicción 103 junto con el modo de 

predicción y el número de fotograma de referencia a través de L307. El vector de 

movimiento reproducido también se envía a la memoria 201 a través de L312, y es 

sustituido con el vector de diferencia de movimiento introducido a través de L302b.

El funcionamiento de la memoria 201, el selector de bloque objetivo de predicción 202, 15

el buscador de vector de movimiento de predicción 203, y el separador 206 son los 

mismos que el contenido descrito en la "Descripción de predictor de vector de 

movimiento 114", y la breve descripción general es tal como se describe anteriormente.

Por lo tanto, las descripciones detalladas de la misma se omiten. "El caso en que los

números de fotograma de referencia de un bloque objetivo y de un bloque objetivo de 20

predicción son los mismos", "predicción de vector de movimiento; el caso en el que el 

modo de predicción de un bloque objetivo de predicción es la predicción intra-imagen", 

"predicción de vector de movimiento; el caso en el que una señal adyacente de un 

bloque objetivo de predicción es una plantilla (región adyacente objetivo)","predicción 
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de vector de movimiento; el caso en el que una señal de predicción de un bloque de 

predicción objetivo se produce por comparación de plantillas", y una modificación 

descrita en el "ejemplo diferente de proceso de selección de bloque objetivo de 

predicción" son todos ellos aplicables. Sin embargo, cuando se produce una señal de 

predicción de un bloque de predicción objetivo por comparación de plantillas, se 5

necesita una ruta de datos desde el generador de señal de predicción 103 a la memoria 

201 del predictor de vector de movimiento 307.

La FIG. 16 es un diagrama de flujo que ilustra los procedimientos de un método de 

codificación de imagen en movimiento en el dispositivo de codificación de imágenes en 

movimiento 100 de acuerdo con el proceso de predicción del vector de movimiento de 10

la presente realización. En primer lugar, el estimador de señal de predicción 113 

determina información lateral, como por ejemplo un vector de movimiento, necesaria

para producir una señal de predicción de un bloque objetivo que es el objetivo del 

proceso de codificación, y en base a la información lateral, el generador de señal de 

predicción 103 produce la señal de predicción (paso 102). La información lateral 15

incluye un modo de predicción que especifica la predicción intra-imagen (FIG. 32) o 

predicción entre imágenes (FIG. 2), un vector de movimiento, y un número de 

fotograma de referencia.

El predictor de vector de movimiento 114 resta un vector de movimiento de predicción 

del vector de movimiento incluido en la información lateral y produce un vector de  20

movimiento de diferencia. El vector de movimiento de diferencia es codificado por el 

codificador de entropía 111 como parte de la información lateral (paso 103). El detalle 

del paso 103 se describe más adelante.
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El sustractor 105 resta la señal de predicción de la señal de píxel del bloque objetivo a 

fin de producir una señal residual. La señal residual producida se comprime a un

coeficiente de transformación cuantificada por parte del transformador 106 y el 

cuantificador 107, y es codificada por el codificador de entropía 111 (paso 104). A 

continuación, la señal residual codificada y la información lateral se envían a través de 5

la terminal de salida 112 (paso 105).

Después de o en paralelo con estos procesos, la señal residual codificada (coeficiente de 

transformación cuantificada) es decodificada por el cuantificador inverso 108 y el 

transformador inverso 109. A continuación, el sumador 110 suma la señal de predicción 

a la señal residual descodificada a fin de reproducir la señal del bloque objetivo, y la 10

señal reproducida se almacena en la memoria de fotogramas 104 como una imagen de 

referencia (paso 106). Si no se han completado los procesos de todos los bloques 

objetivo, el flujo vuelve al paso 102 para procesar un bloque objetivo posterior. Si se 

han completado los procesos de todos los bloques objetivo, el proceso finaliza (paso 

107 y paso 108).15

La FIG. 17 es un diagrama de flujo que ilustra los procedimientos detallados de la 

producción de un vector de movimiento de predicción y un método de codificación de 

información lateral en el paso 103 que es realizado por el predictor de vector de 

movimiento 114.

La memoria 201 almacena la información lateral de entrada, es decir, el modo de 20

predicción, el vector de movimiento, y el número de fotograma de referencia (paso

202).

A continuación, el selector de bloque candidato de predicción 202 determina si es 

necesaria la codificación del vector de movimiento o no basándose en el modo de 
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predicción del bloque objetivo. Si no es necesaria la codificación del vector de 

movimiento (predicción intra-imagen, omitir predicción, o predicción por comparación 

de plantillas), el flujo avanza al paso 207, y si es necesaria la codificación del vector de 

movimiento, el flujo prosigue al paso 204 (paso 203). Posteriormente, el selector de 

bloque de predicción candidato 202 selecciona un bloque objetivo de predicción 5

utilizado para la predicción de vectores de movimiento (paso 204). La descripción del 

método de selección de un bloque objetivo de predicción se omite en el presente 

documento puesto que ya se ilustra en la FIG. 3 y la FIG. 4. La información de bloque 

seleccionado se añade en la información lateral como información de selección del 

vector de predicción.10

El buscador de vector de movimiento de predicción 203 procesa el vector de 

movimiento del bloque objetivo de predicción a fin de producir un vector de 

movimiento de predicción (paso 205). El método de proceso del vector de movimiento 

se describe más adelante.

La unidad de diferencia 204 encuentra las diferencias entre los respectivos componentes 15

del vector de movimiento del bloque objetivo y el vector de movimiento de predicción 

para calcular un vector de movimiento de diferencia (paso 206).

La información lateral producida (el modo de predicción, el número de fotograma de 

referencia, el vector de movimiento de diferencia, y la información de selección del 

vector de movimiento de predicción) es codificada por el codificador de entropía 111 20

(paso 207).

La FIG. 18 es un diagrama de flujo que ilustra los procedimientos detallados de un 

método de proceso de vector de movimiento (método de búsqueda de un vector de 
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movimiento de predicción) en el paso 205 que es realizado por el separador 206 y el 

buscador de vector de movimiento de predicción 203.

En primer lugar, el buscador de vector de movimiento de predicción 203 adquiere el 

modo de predicción del bloque objetivo de predicción (paso 232). A continuación, el 

buscador de vector de movimiento de predicción 203 determina si el bloque objetivo de 5

predicción tiene el vector de movimiento basado en el modo de predicción (paso 233) o 

no.

Si el bloque objetivo de predicción no tiene el vector de movimiento, el separador 206 

adquiere el número de fotograma de referencia del bloque objetivo y el buscador de 

vector de movimiento de predicción 203 adquiere la información lateral que incluye el 10

vector de movimiento de un bloque adyacente al bloque objetivo de predicción de la 

memoria 201, y el flujo prosigue hasta el paso 237 (paso 235).

Si el bloque objetivo de predicción tiene el vector de movimiento, el determinador 231 

adquiere los números de fotograma de referencia del bloque objetivo y el bloque 

objetivo de predicción (paso 234), y además determina si son iguales o no (paso 236).15

El conmutador 232 es controlado de una manera tal que, si los dos números de 

fotograma de referencia son los mismos, el conmutador 232 termina el proceso después 

de establecer el vector de movimiento del bloque objetivo de predicción como un vector 

de  movimiento de predicción (paso 238), si no son el mismo, el flujo avanza al paso

237.20

El buscador de vector de movimiento de predicción 203 lleva a cabo la comparación de 

plantillas sobre la base de la información obtenida en el paso 234 o el paso 235 (paso 

237).
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La FIG. 19 es un diagrama de flujo que ilustra los procedimientos detallados de un 

método de comparación de plantilla en el paso 237 que es realizado por el comparador 

de plantilla 233.

Primero, el determinador de la región de búsqueda 240 escala el vector de movimiento 

del bloque objetivo de predicción o un bloque adyacente al bloque objetivo de 5

predicción en la imagen de referencia especificada con el número de fotograma de 

referencia del bloque objetivo, y determina un centro de búsqueda y una región de 

búsqueda. La descripción del método de escalado de un vector de movimiento se omite 

en el presente documento puesto que ya se ilustra en la FIG. 7.

La unidad de adquisición de la región adyacente objetivo 241 adquiere una región 10

adyacente objetivo (región de plantilla) adyacente al bloque objetivo o el bloque 

objetivo de predicción a partir de la memoria de fotogramas 104.

La región adyacente de predicción 242 y el selector de región de predicción candidato

243 buscan una región que tenga una alta correlación con la región adyacente objetivo a 

partir de la región de búsqueda. A continuación, se establece la cantidad de 15

desplazamiento espacial entre la región de señal detectada y la región de plantilla como 

un vector de movimiento de predicción. Dado que los detalles del método de 

determinación de una región de búsqueda para la comparación de plantillas y el método 

de detección de una región de señal similar a la región de plantilla ya se han descrito 

utilizando las FIG. 8 a la FIG. 11, aquí se omiten las descripciones de los mismos.20

También resultan aplicables diferentes ejemplos de "el caso en que una señal de 

predicción de un bloque de predicción objetivo se produce por comparación de 

plantillas" descritos en la FIG. 30 y la FIG. 31. Por otra parte, si el paso 261 en la FIG.

31 se sustituye con S205, "el caso en que una señal de predicción de un bloque de 
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predicción objetivo se produce por comparación de plantillas" puede también ser 

utilizado en el paso 205. "El ejemplo distinto de proceso de selección de bloque objetivo 

de predicción" descrito utilizando la FIG. 12 y la FIG. 13 es aplicable al método de 

codificación de imagen en movimiento.

De esta manera, con el método de predicción de vector de movimiento de la presente 5

realización, se puede corregir un vector de predicción de movimiento a un vector de 

movimiento con respecto una imagen de referencia especificada con un número de 

fotograma de referencia de un bloque objetivo mediante el uso de comparación de 

plantillas. Como resultado, se produce el efecto de que se reduce un valor de vector de 

movimiento de diferencia y mejora la eficiencia de codificación de un vector de10

diferencia de movimiento.

A continuación, mediante el uso de la FIG. 20, se describe un método de decodificación 

de imágenes en movimiento en el decodificador de imagen en movimiento 300 de 

acuerdo con el proceso de predicción de vector de movimiento de la presente 

realización. Primero, los datos comprimidos se introducen a través del terminal de 15

entrada 301 (paso 302). A continuación, el decodificador de entropía 302 lleva a cabo la 

decodificación de entropía de los datos comprimidos a fin de extraer un coeficiente de 

transformación cuantificada y la información lateral (paso 303).

El predictor de vector de movimiento 307 produce un vector de movimiento de 

predicción y añade el vector de movimiento de predicción a un vector de diferencia de 20

movimiento incluido en la información lateral, con el fin de decodificar un vector de 

movimiento (paso 304). El detalle del paso 304 se describe más adelante.
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Basándose en el vector de movimiento reproducido y la información lateral (un modo 

de predicción, un número de fotograma de referencia), el generador de señal de 

predicción 103 produce una señal de predicción (paso 305).

Mientras, el coeficiente de transformación cuantificada es cuantificado inversamente

por el cuantificador inverso 303 mediante el uso de un parámetro cuantificado, y a 5

continuación el transformador inverso 304 lleva a cabo un proceso de transformación 

inversa para producir una señal residual de reproducción (paso 306). A continuación, se 

añaden la señal de predicción producida y la señal residual de reproducción a fin de 

producir una señal de reproducción. Esta señal de reproducción se almacena en la 

memoria de fotogramas 104 para reproducir un bloque objetivo posterior (paso 307). Si 10

hay datos comprimidos posteriores, este proceso se repite (paso 308), de modo que una 

vez que todos los datos han sido procesados a fondo, el flujo termina (paso S309). El 

flujo puede volver al paso S302, si es necesario aportar datos comprimidos.

La FIG. 21 es un diagrama de flujo que ilustra los procedimientos detallados de la 

producción de un vector de movimiento de predicción y un método de decodificación de 15

un vector de movimiento en el paso 304 que son realizados por el predictor de vector de 

movimiento 307.

La memoria 201 almacena la información lateral de entrada, es decir, el modo de 

predicción, el vector de movimiento de diferencia, el número de fotograma de 

referencia, y la información de selección del vector de movimiento de predicción (paso 20

202).

A continuación, el selector de bloque de predicción candidato 202 determina si es 

necesaria la reproducción del vector de movimiento o no basándose en el modo de 

predicción del bloque objetivo. Si la reproducción del vector de movimiento no es 
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necesaria (predicción intra-imagen, un modo de omisión, o predicción por comparación 

de plantillas), el flujo avanza al paso 316, si es necesaria la producción del vector de 

movimiento, el flujo prosigue al paso 314 (paso 313). Posteriormente, el selector de 

bloque de predicción candidato 202 selecciona un bloque objetivo de predicción 

utilizado para la predicción del vector de movimiento sobre la base de la información de 5

selección del vector de movimiento de predicción reproducido (paso 314). La 

descripción del método de selección de un bloque objetivo de predicción se omite en el 

presente documento puesto que ya se ilustra en la FIG. 3 y la FIG. 4. La información de 

bloque seleccionado se añade a la información lateral como información de selección 

del vector de predicción.10

El buscador de vector de movimiento de predicción 203 procesa el vector de 

movimiento del bloque objetivo de predicción a fin de producir un vector de 

movimiento de predicción (paso 205). Dado que el método de proceso de un vector de 

movimiento ya se describe mediante el uso de la FIG. 18, la FIG. 19 y las FIG. 8 a la 

FIG. 11, se omite su descripción en el presente documento. Aquí, "el caso en que una 15

señal de predicción de un bloque de predicción objetivo es producida por comparación 

de plantillas" descrito en la FIG. 30 y la FIG. 31, y "el ejemplo diferente de proceso de 

selección de bloque objetivo de predicción" que se describen utilizando la FIG. 12 y la 

FIG. 13 también son aplicables al método de decodificación de imágenes en 

movimiento.20

El sumador 204 encuentra las diferencias entre los respectivos componentes del vector 

de diferencia del bloque objetivo y el vector de movimiento de predicción para 

reproducir un vector de movimiento (paso 315).
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El vector de movimiento reproducido se almacena en la memoria 201 junto con otra 

información lateral (el modo de predicción, el número de fotograma de referencia) (paso 

317).

El método de codificación de imágenes en movimiento y el método de decodificación 

de imágenes en movimiento de acuerdo con la presente realización se pueden 5

proporcionar como un programa almacenado en un medio de grabación. Los ejemplos 

del soporte de grabación incluyen medios de grabación que incluyen discos flexibles 

(marca registrada), CD-ROM, DVD y ROM y memorias de semiconductores.

La FIG. 22 es un diagrama de bloques que ilustra los módulos de un programa capaz de 

ejecutar el método de codificación de imágenes en movimiento. Un programa de 10

codificación de imágenes en movimiento P100 incluye un módulo de división de 

bloques P101, un módulo de estimación de señal de predicción P 102, un módulo de 

generación de señal de predicción P103, un módulo de predicción de vector de 

movimiento P104, un módulo de almacenamiento P105, un módulo de sustracción 

P106, un módulo de transformación P107, un módulo de cuantificación P108, un 15

módulo de cuantificación inversa P109, un módulo de transformación inversa P110, un 

módulo de adición P111, y un módulo de codificación por entropía P112. El módulo de 

predicción de vector de movimiento P104 incluye, tal como se ilustra en la FIG. 23, un

módulo de selección de bloque candidato de predicción P201, un módulo de búsqueda 

de vector de movimiento de predicción P202, un módulo de diferencia P203, y un 20

módulo de almacenamiento de vector de movimiento P204. Además, tal como se ilustra 

en la FIG. 24, el módulo de búsqueda de vector de movimiento de predicción P202 

incluye un módulo de determinación P231, un módulo de conmutación 232, y un 

módulo de comparación de plantillas P233. Tal como se ilustra en la FIG. 25, el módulo 
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de comparación de plantillas P233 incluye un módulo de configuración de la región de 

búsqueda P241, un módulo de adquisición de región de predicción 243, y un módulo de 

selección de región de predicción candidato.

Las funciones realizadas mediante la ejecución de cada módulo descrito anteriormente 

son las mismas que las funciones del dispositivo de codificación de imágenes en 5

movimiento 100 que se ha descrito anteriormente. En otras palabras, las funciones de 

los respectivos módulos del programa de codificación de imágenes en movimiento P100 

son las mismas que las funciones del divisor de bloque 102, el dispositivo de estimación 

de señal de predicción 113, el generador de señal de predicción 103, el predictor de 

vector de movimiento 114, la memoria de fotogramas 104, el sustractor 105, el 10

transformador 106, el cuantificador 107, el cuantificador inverso 108, el transformador 

inverso 109, el sumador 110, el codificador de entropía 111, el selector de bloque de 

predicción candidato 202, el buscador de vector de movimiento de predicción 203, la 

unidad de diferencia 204, la memoria 210, el determinador 231, el conmutador 232, el 

comparador de plantillas 233, el determinador de la región de búsqueda 240, la unidad 15

de adquisición de región adyacente objetivo 241, la unidad de adquisición de región 

adyacente de predicción 242, y el selector de región de predicción candidato 243 .

La FIG. 26 es un diagrama de bloques que ilustra los módulos de un programa capaz de 

ejecutar el método de decodificación de imágenes en movimiento. Un programa de 

decodificación de imágenes en movimiento P300 incluye un módulo de descodificación 20

de entropía P302, un módulo de cuantificación inversa P303, un módulo de 

transformación inversa P304, un módulo de adición P305, el módulo de generación de 

señal de predicción 103, un módulo de predicción de vector de movimiento P306, y el 

módulo de almacenamiento P105. Además, tal como se ilustra en la FIG. 27, el módulo 
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de predicción de vector de movimiento P306 incluye el módulo de selección de de 

bloque de predicción candidato P201, el módulo de búsqueda de vector de movimiento 

de predicción P202, un módulo de adición P311, y el módulo de almacenamiento de 

vectores de movimiento P204.

Las funciones realizadas mediante la ejecución de cada módulo descrito anteriormente 5

son las mismas que las de los componentes incluidos en el dispositivo de decodificación 

de imágenes en movimiento 300 que se ha descrito anteriormente. En otras palabras, las 

funciones de los respectivos módulos del programa de decodificación de imágenes en 

movimiento P300 son las mismas que las funciones del descodificador de entropía 302, 

el cuantificador inverso 303, el transformador inverso 304, el sumador 305, el generador 10

de señal de predicción 103, el predictor de vector de movimiento 307, la memoria de 

fotogramas 104, el selector de bloque de predicción candidato 202, el buscador de 

vector de movimiento de predicción 203, el sumador 312, y la memoria 201.

El programa de codificación de imágenes en movimiento P100 o el programa de 

decodificación de imágenes en movimiento P300 que están estructurados de esta 15

manera se almacenan en un medio de grabación 10 y se ejecutan mediante un ordenador 

que se describe más adelante.

La FIG. 28 es un diagrama que ilustra una configuración de hardware de un ordenador 

para ejecutar el programa grabado en el medio de grabación. La FIG. 29 es una vista en 

perspectiva del ordenador para ejecutar el programa almacenado en el medio de 20

grabación. En este sentido, quien ejecuta un programa almacenado en un medio de 

grabación no se limita al ordenador. Se pueden utilizar reproductores de DVD, 

decodificadores, teléfonos móviles, y similares que incluyen una CPU y el software 

para el proceso y control.
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Tal como se ilustra en la FIG. 28, un ordenador 30 incluye un dispositivo de lectura 12 

como una unidad de disquete, un dispositivo de la unidad de CD-ROM, y un dispositivo 

de unidad de DVD, una memoria de trabajo (RAM) 14, que incluye un sistema 

operativo residente, una memoria 16 que almacena un programa almacenado en el 

medio de grabación 10, un dispositivo de visualización 18 tal como una pantalla, un 5

ratón 20 y un teclado 22 los cuales son dispositivos de entrada, un dispositivo de 

comunicación 24 que transmite y recibe datos y similares, y una CPU 26 que controla la 

ejecución del programa. Tras la inserción del medio de grabación 10 en el dispositivo de 

lectura 12, el ordenador 30 se hace accesible a los programas de codificación y 

decodificación de imágenes en movimiento almacenadas en el medio de grabación 10 10

desde el dispositivo de lectura 12. Con los programas de codificación y decodificación 

de imagen en movimiento, el ordenador 30 puede funcionar como dispositivo de 

codificación de imágenes en movimiento o dispositivo de decodificación de imágenes 

en movimiento de acuerdo con la presente realización.

Tal como se ilustra en la FIG. 29, el programa de codificación de imágenes en 15

movimiento y el programa de decodificación de imágenes en movimiento se pueden 

proporcionar a través de una red como una señal de datos de ordenador 40 superpuesta 

sobre una onda transportadora. En este caso, el ordenador 30 almacena el programa de 

codificación de imágenes en movimiento o el programa de decodificación de imágenes 

en movimiento que es recibido por el dispositivo de comunicación 24 en la memoria 16, 20

y puede ejecutar el programa de codificación de imágenes en movimiento o el programa 

de decodificación de imágenes en movimiento.
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A continuación, se describen las operaciones y efectos del dispositivo de codificación 

de imágenes en movimiento 100 y el dispositivo de decodificación de imágenes en 

movimiento 300 de la presente realización.

En el dispositivo de codificación de imágenes en movimiento 100 de la presente 

realización, la memoria de fotogramas 104 almacena una pluralidad de imágenes ya 5

reproducidas que han sido codificadas como imágenes de referencia, el divisor de 

bloque de 102 divide una imagen de entrada en una pluralidad de regiones, el estimador 

de señal de predicción 113 busca una región que tenga una alta correlación con una 

región objetivo que es el objetivo de proceso en la pluralidad de regiones divididas de la 

pluralidad de imágenes de referencia almacenadas en la memoria de fotogramas 104 y 10

produce un vector de movimiento.

El generador de señal de predicción 103 produce una señal de predicción de la región 

objetivo en función de un número de fotograma de referencia que especifica la imagen 

de referencia buscada por el estimador de señal de predicción 113 y el vector de 

movimiento especificando la relación de posición espacial entre la región objetivo que 15

es el objetivo de proceso y la región explorada por el estimador de señal de predicción 

113.

El predictor de vector de movimiento 114 produce un vector de movimiento de 

predicción a partir de uno o más vectores de movimiento ya codificados y produce un 

vector de movimiento de diferencia entre el vector de movimiento producido por el 20

estimador de señal de predicción 113 y el vector de movimiento de predicción.

El sustractor 105 produce una señal residual entre la señal de predicción de la región 

objetivo y una señal de píxel objetivo de la región objetivo, y una unidad de proceso de 

codificación compuesta por el transformador 106, el cuantificador 107 y el codificador 
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de entropía 111 codifica la señal residual, el número de fotograma de referencia, y el 

vector de movimiento de diferencia producido por el predictor de vector de movimiento 

114.

Mientras, una unidad de proceso de restauración compuesta por el cuantificador inverso 

108 y el transformador inverso 109 restaura la señal residual codificada por la unidad de 5

proceso de codificación, y a continuación añade la señal restaurada a la señal de 

predicción producida por el generador de señal de predicción 103 a fin de producir una 

imagen de reproducción y almacena la imagen de reproducción en la memoria de 

fotogramas 104 como una imagen de referencia.

El funcionamiento del predictor de vector de movimiento 114 se describe 10

adicionalmente a continuación con referencia a la FIG. 8. El predictor de vector de 

movimiento 114 descrito anteriormente selecciona una región (por ejemplo, el bloque 

objetivo de predicción 502 de la FIG. 4) a partir de regiones ya codificadas, cuando la 

región seleccionada no tiene un número de fotograma de referencia o cuando el número 

de fotograma de referencia de la región objetivo y el número de fotograma de referencia15

de la región seleccionada son diferentes, busca una región que tenga una alta correlación 

con una región de plantilla (por ejemplo, la región objetivo adyacente 501T adyacente al 

bloque objetivo 501), compuesta de señales de píxeles ya reproducidas situadas 

alrededor de la región objetivo (el bloque objetivo 501) a partir de una imagen de 

referencia especificada con el número de fotograma de referencia asociado con la región 20

objetivo, y produce un vector de predicción de movimiento (el vector de movimiento 

602P), basado en la relación de posición espacial entre la región explorada (la región 

adyacente de predicción 501M) y la región de plantilla (región adyacente objetivo  

501T).
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En este sentido, además de establecer la región adyacente objetivo 501T compuesta de 

las señales de píxel ya reproducidas y situada adyacente a la región objetivo como la 

región de la plantilla, la región adyacente objetivo 502T compuesta de señales de 

píxeles adyacentes ya reproducidas y situada adyacente a una región (del bloque 

objetivo de predicción 502) seleccionada por el predictor de vector de movimiento 114,5

puede ser configurada como la región de plantilla, tal como se ilustra en la FIG. 11.

De acuerdo con esta invención, se busca una región que tenga una alta correlación con 

una región de plantilla compuesta de señales de píxeles ya reproducidas situadas 

alrededor de una región objetivo a partir de una imagen de referencia especificada con 

un número de fotograma de referencia asociado con la región objetivo, y se puede 10

producir un vector de movimiento de predicción basado en una relación de posición 

espacial entre la región buscada y la región de plantilla. Por consiguiente, incluso 

cuando el vector de movimiento del bloque objetivo de predicción ya reproducido 

adyacente a la región objetivo es cero o cuando se utiliza un método de predicción que 

no tiene el vector de movimiento, la predicción de vector de movimiento en la región 15

objetivo se lleva a cabo de manera eficiente y se puede mejorar la eficiencia de

codificación.

En el dispositivo de codificación de imágenes en movimiento 100 de la presente forma 

de realización, el generador de señal de predicción 103 funciona como medio de 

combinación de señales de predicción. El generador de señal de predicción 103 busca 20

una o más regiones adyacentes de predicción (la región adyacente de predicción 501M) 

que tenga una alta correlación con una región adyacente objetivo (la región adyacente

objetivo 501T) compuestas de señales de píxeles adyacentes ya reproducidos y situados 

adyacentes a una región objetivo (bloque objetivo 501) a partir de una pluralidad de 
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imágenes de referencia, y procesa una señal de predicción de la región objetivo en 

función de las una o más regiones adyacentes de predicción. Por ejemplo, el generador 

de señal de predicción 103 detecta regiones adyacentes de predicción N y procesa una 

señal de predicción promediando las señales de predicción candidatas N.

Además, el predictor de vector de movimiento de predicción 114 almacena los vectores 5

de movimiento que especifican la relación de posición espacial entre la región 

adyacente de predicción (la región adyacente de predicción 501M) buscada por el 

generador de señal de predicción 103 y la región adyacente objetivo (la región 

adyacente de predicción 501T), en que se almacena un vector de movimiento para cada 

una de la pluralidad de imágenes de referencia. Cuando la señal de predicción de la 10

región seleccionada es producida por el generador de señal de predicción 103, el vector 

de movimiento correspondiente al número de fotograma de referencia de la región 

objetivo en los vectores de movimiento almacenados se establece como un vector de 

movimiento de predicción.

De acuerdo con la presente invención, cuando una señal de predicción de una región 15

objetivo de predicción es producida por comparación de plantillas, la eficiencia del 

proceso de comparación de plantillas se puede mejorar mediante el uso de un vector de 

movimiento detectado en la comparación de plantillas.

En el dispositivo de decodificación de imágenes en movimiento 300 de la presente 

realización, el decodificador de entropía 302 descodifica los datos codificados de un 20

vector de movimiento de diferencia, un número de fotograma de referencia y una señal 

residual de una región objetivo que es el objetivo de proceso a partir de datos 

comprimidos introducidos a través del terminal de entrada 301.
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El cuantificador inverso 303 y el transformador inverso 304 restauran una señal residual 

de reproducción a partir de los datos codificados de la señal residual, y el sumador 305 

añade una señal de predicción producida por el generador de señal de predicción 103 a 

la señal residual de reproducción restaurada a fin de restablecer una señal de píxel de la 

región objetivo, y almacena la señal de píxel restaurada en la memoria de fotogramas5

104. La memoria de fotogramas 104 almacena una pluralidad de imágenes ya 

reproducidas como imágenes de referencia.

Mientras, el predictor de vector de movimiento 307 produce un vector de movimiento 

de predicción a partir de uno o más vectores de movimiento ya restaurados y añade el 

vector de movimiento de predicción al vector de movimiento de diferencia decodificado 10

por el decodificador de entropía 302 a fin de restablecer un vector de movimiento. El 

generador de señal de predicción 103 produce una señal de predicción de la región 

objetivo basada en el vector de movimiento restaurado por el predictor de vector de 

movimiento 307 y el número de fotograma de referencia de la región objetivo.

Más en particular, el predictor de vector de movimiento 307 selecciona una región (por 15

ejemplo, el bloque objetivo de predicción 502 de la FIG. 4) a partir de regiones ya 

codificadas, cuando la región seleccionada no tiene un número de fotograma de 

referencia o cuando el número de fotograma de referencia de la región objetivo y el 

número de fotograma de referencia de la región seleccionada son diferentes, busca una 

región que tenga una alta correlación con una región de plantilla (por ejemplo, la región 20

adyacente objetivo 501T adyacente al bloque objetivo 501), compuesta de señales de 

píxeles ya reproducidas situadas alrededor de la región objetivo (bloque objetivo 501) a 

partir de una imagen de referencia especificada con el número de fotograma de 

referencia asociado con la región objetivo, y produce un vector de movimiento de 
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predicción (el vector de movimiento 602P), basado en la relación de posición espacial 

entre la región explorada (la región adyacente de predicción 501M) y la región de 

plantilla (región adyacente objetivo 501T).

De acuerdo con esta invención, se busca una región que tenga una alta correlación con 

una región de plantilla compuesta de señales de píxeles ya reproducidas situadas 5

alrededor de una región objetivo a partir de una imagen de referencia especificada con 

un número de fotograma de referencia asociado con la región objetivo, y se puede 

producir un vector de predicción de movimiento basado en una relación de posición 

espacial entre la región buscada y la región de plantilla. Por lo tanto, incluso cuando el 

vector de movimiento del bloque objetivo de predicción ya reproducido adyacente a la 10

región objetivo es cero o cuando se utiliza un método de predicción que no tiene el 

vector de movimiento, la predicción de vector de movimiento en la región objetivo se 

lleva a cabo de manera eficiente y se puede mejorar la eficiencia de codificación. Como 

resultado, los datos codificados de esta manera pueden ser decodificados.

En este sentido, además de establecer la región adyacente objetivo 501T compuesta de 15

las señales de píxel ya reproducidas y situada adyacente a la región objetivo como la 

región de la plantilla, la región adyacente objetivo 502T compuesta de señales de 

píxeles adyacentes ya reproducidos y situada adyacente a una región (del bloque 

objetivo de predicción 502) seleccionada por el predictor de vector de movimiento 114 

puede ser configurada como la región de plantilla, tal como se ilustra en la FIG. 11.20

En el dispositivo de decodificación de imágenes en movimiento 300 de la presente 

forma de realización, el generador de señal de predicción 103 funciona como medio de 

combinación de señales de predicción. El generador de señal de predicción 103 busca 

una o más regiones adyacentes de predicción (la región adyacente de predicción 501M) 
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que tengan una alta correlación con una región adyacente objetivo (la región adyacente

objetivo 501T) compuestas de señales de píxeles adyacentes y situados adyacentes a una 

región objetivo (bloque objetivo 501) a partir de una pluralidad de imágenes de 

referencia, y procesa una señal de predicción de la región objetivo en función de las una 

o más regiones adyacentes de predicción. Por ejemplo, el dispositivo de decodificación 5

de imágenes en movimiento 300 detecta regiones adyacentes de predicción N y produce 

una señal de predicción promediando las señales de predicción candidatas N.

El predictor de vector de movimiento de predicción 307, además, almacena vectores de 

movimiento que especifican la relación de posición espacial entre la región adyacente 

de predicción (la región adyacente de predicción 501M) buscada por el generador de 10

señal de predicción 103 y la región adyacente objetivo (la región adyacente de 

predicción 501T), en que se almacena un vector de movimiento para cada una de la 

pluralidad de imágenes de referencia.

Cuando la señal de predicción de la región seleccionada es producida por el generador 

de señal de predicción 103, el vector de movimiento correspondiente al número de 15

fotograma de referencia de la región objetivo en los vectores de movimiento 

almacenados se establece como un vector de movimiento de predicción.

De acuerdo con esta invención, cuando una señal de predicción de una región objetivo 

de predicción es producida por comparación de plantillas, la eficiencia del proceso de 

comparación de plantillas se puede mejorar mediante el uso de un vector de movimiento 20

detectado en la comparación de plantillas.

Además, se puede estructurar un sistema de proceso de imagen que incluya el 

dispositivo de codificación de imágenes en movimiento 100 y el dispositivo de 

decodificación de imágenes en movimiento 300 de la presente realización. En este caso, 
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el sistema está estructurado de tal manera que los datos codificados por el dispositivo de 

codificación de imágenes en movimiento 100 pueden ser decodificados por el 

dispositivo de decodificación de imágenes en movimiento 300. El dispositivo de 

codificación de imágenes en movimiento 100 y el dispositivo de decodificación de 

imágenes en movimiento 300 pueden estar estructurados como un sistema de proceso de 5

imágenes en que se conectan entre sí a través de una red o pueden estar incluidos en un 

dispositivo (por ejemplo, un ordenador, un terminal móvil, y similares).
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1. Un dispositivo de codificación de imágenes en movimiento (100) que comprende:

medio de división de regiones (102) para dividir una imagen de entrada en una 

pluralidad de regiones;

medio de almacenamiento (104) para almacenar una pluralidad de imágenes ya 5

reproducidas como imágenes de referencia;

medio de estimación de movimiento (113) para la búsqueda de una región que 

tenga una alta correlación con una región objetivo que es un objetivo de 

procesamiento en la pluralidad de regiones a partir de la pluralidad de imágenes de 

referencia almacenadas en el medio de almacenamiento y que produce un vector 10

de movimiento de la región objetivo;

medio de generación de señal de predicción (103) para producir una señal de 

predicción de la región objetivo en función de un número de fotograma de 

referencia que especifica una imagen de referencia buscada por el medio de 

estimación de movimiento y en que el vector de movimiento especifica una 15

relación de posición espacial entre la región objetivo y la región buscada;

medio de predicción de vector de movimiento (114) para producir un vector de  

movimiento de predicción a partir de uno o más vectores de movimiento 

codificados y producir un vector de movimiento de diferencia entre el vector de 

movimiento producido por el medio de estimación de movimiento y el vector de 20

movimiento de predicción;
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medio de generación de señal residual (105) para producir una señal residual entre 

la señal de predicción de la región objetivo y una señal de píxel objetivo de la 

región objetivo;

medio de codificación (111) para codificar la señal residual, el número de 

fotograma de referencia, y el vector de movimiento de diferencia producido por el 5

medio de predicción de vector de movimiento; y

medio de restauración (108, 109) para restaurar la señal residual codificada, y, a 

continuación, añadir la señal resultante a la señal de predicción a fin de producir 

una imagen de reproducción, y almacenar la imagen de reproducción en el medio 

de almacenamiento como imagen de referencia; caracterizado porque10

el medio de predicción de vector de movimiento (114) está configurado para 

seleccionar una región a partir de las regiones codificadas, y cuando la región 

seleccionada no tiene un número de fotograma de referencia o cuando el número 

de fotograma de referencia de la región objetivo y el número de fotograma de 

referencia de la región seleccionada son diferentes, busca una región que tenga15

una alta correlación con una región de plantilla que se compone de señales de 

píxeles ya reproducidas y que está situada alrededor de la región objetivo a partir 

de una imagen de referencia especificada con el número de fotograma de 

referencia asociado con la región objetivo, y produce el vector de movimiento de 

predicción basado en una relación de posición espacial entre la región buscada y la 20

región de plantilla.

2. El dispositivo de codificación de imágenes en movimiento de acuerdo con la 

reivindicación 1, en el que la región de plantilla se establece en una región adyacente 
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objetivo compuesta de señales de píxeles ya reproducidas y situada adyacente a una 

región objetivo.

3. El dispositivo de codificación de imágenes en movimiento de acuerdo con la 

reivindicación 1, en el que la región de plantilla se establece en una región adyacente 5

objetivo compuesta de señales de píxeles adyacentes ya reproducidas y situada

adyacente a una región seleccionada por el medio de predicción de vector de

movimiento.

4. El dispositivo de codificación de imágenes en movimiento de acuerdo con cualquiera 10

de las reivindicaciones 1 a 3, en el que el medio de generación de predicción incluye 

además un medio de combinación de señales de predicción para buscar una o más

regiones adyacentes de predicción que tengan una alta correlación con una región 

adyacente objetivo compuesta de señales de píxel adyacentes ya reproducidas y situadas 

adyacentes a la región objetivo a partir de una pluralidad de imágenes de referencia y  15

procesar la señal de predicción de la región objetivo en función de las una o más 

regiones adyacentes de predicción,

el medio de predicción del vector de movimiento de predicción almacena además 

vectores de movimiento cada uno de los cuales especifica una relación de posición 

espacial entre una región adyacente de predicción buscada por el medio de combinación 20

de señal de predicción y una región adyacente objetivo, en que se almacena un vector de 

movimiento para cada una de la pluralidad de imágenes de referencia, y
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cuando una señal de predicción de la región seleccionada es producida por el medio de 

combinación de señal de predicción, se establece un vector de movimiento 

correspondiente a un número de fotograma de referencia de una región objetivo en los 

vectores de movimiento almacenados como vector de predicción de movimiento.

5. Un dispositivo de decodificación de imágenes en movimiento que comprende:5

medio de decodificación de datos (302) para la decodificación de datos 

codificados de un vector de movimiento de diferencia, un número de fotograma de 

referencia, y una señal residual de una región objetivo que es un objetivo de

proceso a partir de datos comprimidos;

medio de almacenamiento (104) para almacenar una pluralidad de imágenes ya 10

reproducidas como imágenes de referencia;

medios de restauración de señal residual (303, 304) para restaurar una señal 

residual de reproducción a partir de los datos codificados de la señal residual;

medios de predicción de vector de movimiento (307) para producir un vector de 

movimiento de predicción a partir de uno o más vectores de movimiento 15

restaurados y añadir el vector de movimiento de diferencia descodificado por el 

medio de descodificación de datos al vector de movimiento de predicción a fin de 

restablecer un vector de movimiento;

medio de generación de señal de predicción (103) para producir una señal de 

predicción de la región objetivo basada en el vector de movimiento restaurado por 20

el medio de predicción de vector de movimiento y el número de fotograma de 

referencia de la región objetivo; y
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medio de restauración de imagen (305) para añadir la señal de predicción a la 

señal residual de reproducción a fin de restablecer una señal de píxel de la región 

objetivo; caracterizado porque

el medio de predicción de vector de movimiento (307) está configurado para

seleccionar una región a partir de regiones decodificadas, y cuando la región 5

seleccionada no tiene un número de fotograma de referencia o el número de 

fotograma de referencia de la región objetivo y el número de fotograma de 

referencia de la región seleccionada son diferentes, busca una región que tenga

una alta correlación con una región de plantilla que se compone de señales de 

píxeles ya reproducidas y que está situada alrededor de la región objetivo a partir 10

de una imagen de referencia especificada con el número de fotograma de 

referencia asociado con la región objetivo, y produce el vector de movimiento de 

predicción basado en una relación de posición espacial entre la región buscada y la 

región de plantilla.

15

6. El dispositivo de decodificación de imágenes en movimiento de acuerdo con la 

reivindicación 5, en que la región de plantilla se establece en una región adyacente 

objetivo compuesta de señales de píxeles ya reproducidas y situada adyacente a una 

región objetivo.

20

7. El dispositivo de decodificación de imágenes en movimiento de acuerdo con la 

reivindicación 5, en que la región de plantilla se establece en una región adyacente 

objetivo compuesta de señales de píxeles adyacentes ya reproducidas y que está situada
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adyacente a una región seleccionada por el medio de predicción de vector de

movimiento.

8. El dispositivo de decodificación de imágenes en movimiento de acuerdo con 

cualquiera de las reivindicaciones 5 a 7, en que el medio de generación de predicción 

incluye además un medio de combinación de señal de predicción para buscar una o más 5

regiones adyacentes de predicción que tengan una alta correlación con una región 

adyacente objetivo compuesta de señales de píxeles adyacentes ya reproducidas

producidas y situada adyacente a la región objetivo a partir de una pluralidad de 

imágenes de referencia y procesar la señal de predicción de la región objetivo en 

función de las una o más regiones adyacentes de predicción,10

el medio de predicción del vector de movimiento de predicción almacena además 

vectores de movimiento, cada uno de los cuales especifica una relación de posición 

espacial entre una región adyacente de predicción buscada por el medio de combinación 

de señales de predicción y una región adyacente objetivo, en que se almacena un vector 

de movimiento para cada una de la pluralidad de imágenes de referencia, y15

cuando una señal de predicción de la región seleccionada es producida por el medio de 

combinación de señales de predicción, un vector de movimiento correspondiente a un 

número de fotograma de referencia de una región objetivo en los vectores de 

movimiento almacenados se establece como el vector de movimiento de predicción.

20

9. Un método de codificación de imágenes en movimiento, que comprende:

una fase de división de región que divide una imagen introducida en una 

pluralidad de regiones;
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una fase de estimación de movimiento (S102) que busca una región que tenga una 

alta correlación con una región objetivo que es un objetivo de proceso en la 

pluralidad de regiones a partir de una pluralidad de imágenes de referencia 

almacenadas en medios de almacenamiento y que produce un vector de 

movimiento de la región objetivo;5

una fase de generación de señal de predicción (S102) que produce una señal de 

predicción de la región objetivo en función de un número de fotograma de 

referencia que especifica una imagen de referencia buscada en la fase de 

estimación de movimiento y en que el vector de movimiento especifica una 

relación de posición espacial entre la región objetivo y la región buscada;10

una fase de predicción de vector de movimiento (S103) que produce un vector de

movimiento de predicción a partir de uno o más vectores de movimiento 

codificados y que produce un vector de diferencia de movimiento entre el vector 

de movimiento producido en la fase de estimación de movimiento y el vector de 

predicción de movimiento;15

una fase de generación de señal residual (S104) que produce una señal residual 

entre la señal de predicción de la región objetivo y una señal de píxel objetivo de 

la región objetivo;

una fase de codificación (S104) que codifica la señal residual, el número de 

fotograma de referencia, y el vector de movimiento de diferencia producido en la 20

fase de predicción de vector de movimiento; y

una fase de restauración (S106) que restaura la señal residual codificada, y, 

posteriormente, añade la señal resultante a la señal de predicción a fin de producir 
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una imagen de reproducción, y almacena la imagen de reproducción en los medios 

de almacenamiento como imagen de referencia; caracterizada porque

la fase de predicción de vector de movimiento (S103) selecciona una región a 

partir de las regiones codificadas, y cuando la región seleccionada no tiene un

número de fotograma de referencia o cuando el número de fotograma de 5

referencia de la región objetivo y el número de fotograma de referencia de la 

región seleccionada son diferentes, busca una región que tenga una alta 

correlación con una región de plantilla que se compone de señales de píxeles ya 

reproducidas y que esté situada alrededor de la región objetivo a partir de la 

imagen de referencia especificada con el número de fotograma de referencia10

asociado con la región objetivo, y produce el vector de movimiento de predicción 

basado en una relación de posición espacial entre la región buscada y la región de 

plantilla.

10. El método de codificación de imágenes en movimiento de acuerdo con la 15

reivindicación 9, en que la fase de generación de predicción incluye además una fase de 

combinación de señales de predicción que busca una o más regiones adyacentes de 

predicción que tengan una alta correlación con una región adyacente objetivo

compuesta de señales de píxeles adyacentes ya reproducidas y localizada adyacente a la 

región objetivo a partir de una pluralidad de imágenes de referencia y que procesa la 20

señal de predicción de la región objetivo en función de las una o más regiones 

adyacentes de predicción,

la fase de predicción de vector de movimiento de predicción almacena además vectores 

de movimiento cada uno de los cuales especifica una relación de posición espacial entre 
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una región adyacente de predicción buscada en la fase de combinación de señales de 

predicción y una región adyacente objetivo, en que se almacena un vector de 

movimiento para cada una de la pluralidad de imágenes de referencia, y

cuando se produce una señal de predicción de la región seleccionada en la fase de 

combinación de señales de predicción, se establece un vector de movimiento 5

correspondiente a un número de fotograma de referencia de una región objetivo en los 

vectores de movimiento almacenados como vector de movimiento de predicción.

11. Un método de decodificación de imágenes en movimiento, que comprende:

una fase de decodificación de datos (S307) que decodifica los datos codificados de 10

un vector de movimiento de diferencia, un número de fotograma de referencia, y 

una señal residual de una región objetivo que es un objetivo de proceso a partir de 

datos comprimidos;

una fase de almacenamiento (S303) que almacena una pluralidad de imágenes ya

reproducidas como imágenes de referencia;15

una fase de restauración de la señal residual (S303) que restaura una señal residual 

de  reproducción a partir de los datos codificados de la señal residual;

una fase de predicción de vector de movimiento (S304) que produce un vector de 

movimiento de predicción a partir de uno o más vectores de movimiento 

restaurados y que añade el vector de movimiento de diferencia decodificado en la 20

fase de decodificación de datos al vector de movimiento de predicción a fin de 

restablecer un vector de movimiento;
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una fase de generación de señal de predicción (S305) que produce una señal de 

predicción de la región objetivo basada en el vector de movimiento restaurado en 

la fase de predicción de vector de movimiento y el número de fotograma de 

referencia de la región objetivo; y

una fase de restauración de imagen (S307) que añade la señal de predicción a la 5

señal residual de reproducción a fin de restablecer una señal de píxel de la región 

objetivo, y que almacena la señal de píxel como una imagen de referencia en el 

medio de almacenamiento;

caracterizada porque la fase de predicción de vectores de movimiento (S304) 

selecciona una región a partir de regiones decodificadas, y cuando la región 10

seleccionada no tiene un número de fotograma de referencia o cuando el número 

de fotograma de referencia de la región objetivo y el número de fotograma de 

referencia de la región seleccionada son diferentes, busca una región que tenga

una alta correlación con una región de plantilla que se compone de señales de 

píxeles ya reproducidas y que está situada alrededor de la región objetivo a partir 15

de una imagen de referencia especificada con el número de fotograma de 

referencia asociado con la región objetivo, y produce el vector de movimiento de 

predicción  basado en una relación de posición espacial entre la región buscada y 

la región de plantilla.

20

12. El método de decodificación de imágenes en movimiento de acuerdo con la 

reivindicación 11, en que la fase de generación de predicción incluye además una fase 

de combinación de señales de predicción que busca una o más regiones adyacentes de 

predicción que tengan una alta correlación con una región adyacente objetivo
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compuesta de señales de píxeles adyacentes ya reproducidas y que esté situada

adyacente a la región objetivo a partir de una pluralidad de imágenes de referencia y que 

procesa la señal de predicción de la región objetivo en función de las una o más 

regiones adyacentes de predicción,

la fase de predicción de vector de movimiento de predicción almacena además vectores 5

de movimiento cada uno de los cuales especifica una relación de posición espacial entre 

una región de predicción adyacente buscada en la fase de combinación de señales de 

predicción y una región adyacente objetivo, en que se almacena un vector de 

movimiento para cada una de la pluralidad de imágenes de referencia, y

cuando se produce una señal de predicción de la región seleccionada en la fase de 10

combinación de señales de predicción, se establece un vector de movimiento 

correspondiente a un número de fotograma de referencia de una región objetivo en los 

vectores de movimiento almacenados como el vector de predicción de movimiento.

13. Un programa de codificación de imágenes en movimiento que comprende un código 15

de software adaptado para realizar el método de la reivindicación 9 cuando se ejecuta en 

una máquina. 

14. El programa de codificación de imágenes en movimiento de acuerdo con la 

reivindicación 13, que comprende un código de software que también está adaptado 20

para realizar el método de la reivindicación 10 cuando se ejecuta en la máquina.
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15. Un programa de decodificación de imágenes en movimiento que comprende un 

código de software adaptado para realizar el método de la reivindicación 11 cuando se 

ejecuta en una máquina.

16. El programa de decodificación de imágenes en movimiento de acuerdo con la 

reivindicación 15, que comprende un código de software que también está adaptado 5

para realizar el método de la reivindicación 12 cuando se ejecuta en una máquina 

17. Un sistema de procesamiento de imagen en movimiento que comprende:

el dispositivo de codificación de imágenes en movimiento de acuerdo con

cualquiera de las reivindicaciones 1 a 4; y10

el dispositivo de decodificación de imágenes en movimiento de acuerdo con 

cualquiera de las reivindicaciones 5 a 8; en que 

el dispositivo de decodificación de imágenes en movimiento decodifica los datos 

codificados por el dispositivo de codificación de imágenes en movimiento.

15

18. Un método de procesamiento de imágenes en movimiento, que comprende:

el método de codificación de imágenes en movimiento de acuerdo con la 

reivindicación 9; y

el método de decodificación de imágenes en movimiento de acuerdo con la 

reivindicación 11; en que 20

el método de decodificación de imágenes en movimiento decodifica los datos 

codificados por el método de codificación de imágenes en movimiento.
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UNIDAD DE 
DIFERENCIA

MEMORIA

SEPARADOR SELECTOR DE 
BLOQUE OBJETIVO 

DE PREDICCIÓN

BUSCADOR DE 
VECTOR DE 

MOVIMIENTO DE 
PREDICCIÓN
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COMPARADOR 
DE PLANTILLAS

DETERMINADOR
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SELECTOR DE 
REGIÓN DE 

PREDICCIÓN 
CANDIDATA

UNIDAD DE 
ADQUISICIÓN DE 

REGIÓN ADYACENTE 
DE PREDICCIÓN

UNIDAD DE 
ADQUISICIÓN DE 

REGIÓN ADYACENTE 
OBJETIVO

DETERMINADOR 
DE REGIÓN 

DE BÚSQUEDA

COMPARADOR DE PLANTILLAS
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SUMADOR

MEMORIA

SEPARADOR

SELECTOR DE 
BLOQUE OBJETIVO 

DE PREDICCIÓN

BUSCADOR DE 
VECTOR DE 

MOVIMIENTO DE 
PREDICCIÓN
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INICIO

FIN

PRODUCIR SEÑAL DE PREDICCIÓN Y DETERMINAR EL MODO DE 
PREDICCIÓN Y LA INFORMACIÓN DE MOVIMIENTO (VECTOR DE 

MOVIMIENTO, NÚMERO DE FOTOGRAMA DE REFERENCIA)

PRODUCIR VECTOR DE MOVIMIENTO DE DIFERENCIA Y 
CODIFICAR LA INFORMACIÓN LATERAL

CODIFICAR LA SEÑAL RESIDUAL ENTRE LA SEÑAL DEL 
BLOQUE OBJETIVO Y SEÑAL DE PREDICCIÓN

ENVIAR SEÑAL RESIDUAL CODIFICADA 
E INFORMACIÓN LATERAL

DECODIFICAR LA SEÑAL RESIDUAL, AÑADIR LA SEÑAL DE 
PREDICCIÓN PARA PRODUCIR LA SEÑAL DE REPRODUCCIÓN DEL 
BLOQUE OBJETIVO Y ALMACENAR TEMPORALMENTE LA SEÑAL 

DE REPRODUCCIÓN

SÍ

¿SE HA COMPLETADO EL PROCESO DE 

TODOS LOS BLOQUES OBJETIVO?
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INICIO

FIN

SÍ

ADQUIRIR Y ALMACENAR INFORMACIÓN LATERAL DEL BLOQUE 
OBJETIVO (MODO DE PREDICCIÓN, VECTOR DE MOVIMIENTO, 

NÚMERO DE FOTOGRAMA DE REFERENCIA

SELECCIONAR EL BLOQUE OBJETIVO DE PREDICCIÓN

BUSCAR EL VECTOR DE MOVIMIENTO DE PREDICCIÓN POR 
COMPARACIÓN DE PLANTILLAS

PRODUCIR EL VECTOR DE MOVIMIENTO DE DIFERENCIA

CODIFICAR INFORMACIÓN LATERAL (MODO DE PREDICCIÓN, VECTOR DE 
MOVIMIENTO, NÚMERO DE FOTOGRAMA DE REFERENCIA, INFORMACIÓN DE 

SELECCIÓN DE VECTOR DE MOVIMIENTO DE PREDICCIÓN)

¿ES NECESARIA LA CODIFICACIÓN DEL 

VECTOR DE MOVIMIENTO?
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INICIO

FIN

SÍ

SÍ

ADQUIRIR EL MODO DE PREDICCIÓN DEL 
BLOQUE OBJETIVO DE PREDICCIÓN

ADQUIRIR LOS NÚMEROS DE FOTOGRAMA 
DE REFERENCIA DEL BLOQUE OBJETIVO Y 

EL BLOQUE OBJETIVO DE PREDICCIÓN

ADQUIRIR EL NÚMERO DE FOTOGRAMA 
DE REFERENCIA DEL BLOQUE OBJETIVO 

Y ADQUIRIR INFORMACIÓN LATERAL 
INCLUYENDO EL VECTOR DE 

MOVIMIENTO A PARTIR DEL BLOQUE 
ADYACENTE AL BLOQUE OBJETIVO DE 

PREDICCIÓN

REALIZAR LA COMPARACIÓN DE 
PLANTILLAS

¿SON EL MISMO?

¿ESTÁ INCLUIDO EL VECTOR 

DE MOVIMIENTO?
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INICIO

FIN

ESCALAR EL VECTOR DE MOVIMIENTO DEL BLOQUE 
OBJETIVO O BLOQUE ADYACENTE AL BLOQUE OBJETIVO 

DE PREDICCIÓN EN LA IMAGEN DE REFERENCIA 
ESPECIFICADA CON EL NÚMERO DE FOTOGRAMA DE 

REFERENCIA DEL BLOQUE OBJETIVO Y DETERMINAR EL 
CENTRO DE BÚSQUEDA Y LA REGIÓN DE BÚSQUEDA

ADQUIRIR LA REGIÓN ADYACENTE AL OBJETIVO  
HACIENDO CONTACTO CON EL BLOQUE OBJETIVO 

(BLOQUE OBJETIVO DE PREDICCIÓN)

BUSCAR REGIÓN QUE TENGA UNA ALTA CORRELACIÓN 
CON LA REGIÓN ADYACENTE AL OBJETIVO A PARTIR DE 

LA REGIÓN DE BÚSQUEDA Y DETERMINAR EL VECTOR DE 
MOVIMIENTO
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INICIO

FIN

SÍ

INTRODUCIR DATOS COMPRIMIDOS

REALIZAR DECODIFICACIÓN POR ENTROPÍA PARA 
EXTRAER UN COEFICIENTE DE TRANSFORMACIÓN 

CUANTIFICADO E INFORMACIÓN LATERAL

REPRODUCIR VECTOR DE MOVIMIENTO

PRODUCIR SEÑAL DE PREDICCIÓN DE LA REGIÓN 
OBJETIVO BASADA EN INFORMACIÓN LATERAL

TRANSFORMAR INVERSAMENTE EL COEFICIENTE 
CUANTIFICADO PARA PRODUCIR SEÑAL RESIDUAL DE 

REPRODUCCIÓN

AÑADIR LA SEÑAL RESIDUAL DE REPRODUCCIÓN A LA 
SEÑAL DE PREDICCIÓN PARA PRODUCIR SEÑAL DE 

REPRODUCCIÓN Y ALMACENAR DE FORMA TEMPORAL LA 
SEÑAL DE REPRODUCCIÓN

¿SE HA COMPLETADO TODO EL 

PROCESO DE DATOS?
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INICIO

FIN

SÍ

ALMACENAR INFORMACIÓN LATERAL DEL BLOQUE OBJETIVO 
(MODO DE PREDICCIÓN, VECTOR DE MOVIMIENTO, NÚMERO 

DE MARCO DE REFERENCIA)

REPRODUCIR VECTOR DE MOVIMIENTO (AÑADIR VECTOR DE 
MOVIMIENTO DE PREDICCIÓN PARA DIFERENCIAR EL VECTOR 

DE MOVIMIENTO)

BUSCAR EL VECTOR DE MOVIMIENTO DE PREDICCIÓN POR 
COMPARACIÓN DE PLANTILLAS

SELECCIONAR EL BLOQUE CANDIDATO DE PREDICCIÓN 
BASADO EN LA INFORMACIÓN DE SELECCIÓN DE VECTOR DE 

MOVIMIENTO DE PREDICCIÓN REPRODUCIDA

ADQUIRIR INFORMACIÓN LATERAL DEL BLOQUE OBJETIVO (MODO DE 
PREDICCIÓN, VECTOR DE MOVIMIENTO DE DIFERENCIA, NÚMERO DE 

FOTOGRAMA DE REFERENCIA, INFORMACIÓN DE SELECCIÓN DE VECTOR 
DE MOVIMIENTO DE PREDICCIÓN

¿ES NECESARIA LA REPRODUCCIÓN 

DEL VECTOR DE MOVIMIENTO?
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MÓDULO DE CODIFICACIÓN POR 
ENTROPÍA

MÓDULO DE ADICIÓN

MÓDULO DE TRANSFORMACIÓN INVERSA

MÓDULO DE CUANTIFICACIÓN INVERSA

MÓDULO DE CUANTIFICACIÓN

MÓDULO DE TRANSFORMACIÓN

MÓDULO DE SUSTRACCIÓN

MÓDULO DE ALMACENAMIENTO

MÓDULO DE PREDICCIÓN DE VECTOR DE 
MOVIMIENTO

MÓDULO DE GENERACIÓN DE SEÑAL DE 
PREDICCIÓN

MÓDULO DE ESTIMACIÓN DE SEÑAL DE 
PREDICCIÓN

MÓDULO DE DIVISIÓN DE BLOQUES
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MÓDULO DE ALMACENAMIENTO DE 
VECTOR DE MOVIMIENTO

MÓDULO DE DIFERENCIA

MÓDULO DE BÚSQUEDA DE VECTOR DE 
MOVIMIENTO DE PREDICCIÓN

MÓDULO DE SELECCIÓN DE BLOQUE 
CANDIDATO DE PREDICCIÓN
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MÓDULO DE COMPARACIÓN DE 
PLANTILLAS

MÓDULO DE CONMUTACIÓN

MÓDULO DE DETERMINACIÓN
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MÓDULO DE SELECCIÓN DE REGIÓN DE 
PREDICCIÓN CANDIDATA

MÓDULO DE ADQUISICIÓN DE REGIÓN 
ADYACENTE OBJETIVO

MÓDULO DE ADQUISICIÓN DE REGIÓN 
DE PREDICCIÓN

MÓDULO DE DETERMINACIÓN DE 
REGIÓN DE BÚSQUEDA
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MÓDULO DE PREDICCIÓN DE 
VECTOR DE MOVIMIENTO

MÓDULO DE ALMACENAMIENTO 

MÓDULO DE GENERACIÓN DE 
SEÑAL DE PREDICCIÓN

MÓDULO DE ADICIÓN

MÓDULO DE TRANSFORMACIÓN 
INVERSA

MÓDULO DE CUANTIFICACIÓN 
INVERSA

MÓDULO DE DECODIFICACIÓN POR 
ENTROPÍA
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MÓDULO DE SELECCIÓN DE BLOQUE 
CANDIDATO DE PREDICCIÓN

MÓDULO DE BÚSQUEDA DE VECTOR 
DE MOVIMIENTO DE PREDICCIÓN

MÓDULO DE ADICIÓN

MÓDULO DE ALMACENAMIENTO DE 
VECTOR DE MOVIMIENTO
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MEMORIA DE 
TRABAJO

MEMORIA 

PANTALLA

RATÓN

TECLADO

DISPOSITIVO DE 
COMUNICACIÓN

SOPORTE DE 
GRABACIÓN

DISPOSITIVO DE 
LECTURA
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INICIO

FIN

BUSCAR UNA PLURALIDAD DE IMÁGENES 
DE REFERENCIA MEDIANTE 

COMPARACIÓN DE PLANTILLAS

SELECCIONAR Y REALIZAR PROMEDIO DE N 
SEÑALES DE PREDICCIÓN CANDIDATAS 
PARA PRODUCIR SEÑAL DE PREDICCIÓN

DETECTAR VECTOR DE MOVIMIENTO DE CADA 
IMAGEN DE REFERENCIA Y ALMACENAR EL 

VECTOR DE MOVIMIENTO DETECTADO
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INICIO

FIN

SÍ

ADQUIRIR UN MODO DE 
PREDICCIÓN DEL BLOQUE 
OBJETIVO DE PREDICCIÓN

SELECCIONAR UN VECTOR DE MOVIMIENTO DEL 
BLOQUE OBJETIVO DE PREDICCIÓN COMO 
VECTOR DE MOVIMIENTO DE PREDICCIÓN

ADQUIRIR UN NÚMERO DE FOTOGRAMA DE 
REFERENCIA ASOCIADO CON EL BLOQUE 

OBJETIVO 

ADQUIRIR VECTORES DE MOVIMIENTO 
DETECTADOS POR COMPARACIÓN DE 

PLANTILLAS DEL BLOQUE OBJETIVO DE 
PREDICCIÓN

SELECCIONAR VECTOR DE MOVIMIENTO 
DETECTADOS A PARTIR DE FOTOGRAMAS 
DE REFERENCIA ASOCIADOS CON BLOQUE 
OBJETIVO EN VECTORES DE MOVIMIENTO 
ADQUIRIDOS DEL BLOQUE OBJETIVO DE 

PREDICCIÓN COMO VECTOR DE 
MOVIMIENTO DE PREDICCIÓN 

¿ESTÁ INCLUIDA LA 

COMPARACIÓN DE 

PLANTILLAS?
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