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DESCRIPCION
Puntos de entrada para modo de reproduccion en 3D
Campo de la invencion

La invencion se refiere a un método para proporcionar puntos de entrada para un flujo de datos de video,
comprendiendo el método,

- generar una tabla de punto de entrada para posibilitar modo de reproduccion;

- definir puntos de entrada en el flujo de datos de video, en el que se definen los puntos de entrada a una distancia
en el tiempo entre si;

- almacenar los puntos de entrada definidos en la tabla de punto de entrada almacenando direcciones de punto de
entrada que proporcionan la localizacion de los puntos de entrada definidos.

La invencion se refiere adicionalmente a un dispositivo para proporcionar puntos de entrada, un dispositivo para
reproducir datos de video, una sefal, un método de representacién y un producto de programa informatico.

La invencién se refiere al campo de representacion de datos de video en 3D en modo de reproduccion, es decir
reproducir el video en 3D con velocidad aumentada en direccion hacia adelante o hacia detras en un dispositivo de
visualizacion en 3D.

Antecedentes de la invencion

Los dispositivos para representar datos de video en 2D son conocidos, por ejemplo, reproductores de video como
reproductores de DVD o decodificadores de saléon que proporcionan sefales de video digitales. El dispositivo de
origen se ha de acoplar a un dispositivo de visualizacion como un conjunto de TV o monitor. Los datos de imagen se
transfieren desde el dispositivo de origen mediante una interfaz adecuada, preferentemente una interfaz digital de
alta velocidad como HDMI. Actualmente se estan proponiendo los dispositivos mejorados para 3D para originar
datos de imagen tridimensionales (3D).

Para contenido en 3D, tal como peliculas en 3D o programas de TV, pueden proporcionarse los datos de control
adicionales para posibilitar modo de reproducciéon en combinacién con los datos de imagen, por ejemplo, una lista de
punteros a localizaciones posteriores de fotogramas que pueden representarse a velocidad aumentada. El modo de
reproduccién es cualquiera de modo de representacién del contenido de video en 3D a una velocidad diferente de la
velocidad original, tal como avance rapido o retroceso rapido, o movimiento lento en diversas velocidades.

El documento US 2006/0117357 describe un sistema para representar datos de video en 2D en modos de
reproduccion. Una sefal de video digital se reproduce a diversas velocidades de reproduccion de modo de
reproduccion. Se monitorizan los indices de fotograma asociados con fotogramas de video de un flujo de video
digital y se determina un tamafo de Grupo de Instantaneas (GOP) a partir de los indices de fotograma. Se calcula
uno o mas parametros de velocidad de reproduccién de modo de reproduccion basandose en el tamafio de GOP
determinado. La presentacion de los fotogramas de video se controla basandose en los parametros de velocidad de
reproduccion de modo de reproduccion calculado. En una realizacion, los parametros de velocidad de reproduccion
de modo de reproduccion incluyen un recuento de salto de fotograma y un recuento de repeticion de fotograma.

También ha de desarrollarse para modo de reproduccion de contenido en 3D. Un ejemplo de contenido en 3D es
una imagen bidimensional y un mapa de entrada asociado. Otro ejemplo de contenido en 3D es una pluralidad de
imagenes bidimensionales, por ejemplo, el contenido estereoscopico bien conocido que tiene una imagen de ojo
derecho y una imagen de ojo izquierdo. Otro ejemplo mas de contenido en 3D es contenido estereoscopico que tiene
una pluralidad de imagenes de ojo derecho e imagenes de ojo izquierdo, a visualizarse en una pantalla de multiples
vistas.

El documento "MULLER K; MERKLE P; WIEGAND T: "Compressing Time-Varying Visual Content", IEEE SIGNAL
PROCESSING MAGAZINE, IEEE SERVICE CENTER, PISCATAWAY, NJ, Estados Unidos, vol. 24, n.° 6, 01-11-
2007, paginas 58-65, XP011197662, ISSN: 1053-5888" describe comprimir contenido visual variable en el tiempo
mediante diferentes modelos de representacion de una escena en 3D, incluyendo codificacion de video de multiples
vistas. Se consigue la codificacion de manera eficaz (por ejemplo, para datos en 3D de multiples vistas por
codificacion de MPEG) mediante predicciéon de movimiento compensado basandose en instantaneas de referencia
temporales, asi como de inter-vista, que da como resultado al menos un flujo codificado de manera dependiente.

El documento "YING CHEN ET AL: "The Emerging MVC Standard for 3D Video Services", EURASIP JOURNAL ON
ADVANCES IN SIGNAL PROCESSING, vol. 2009, paginas 786015-1, XP002634721, ISSN: 1687-6172, DOI:
10.1155/2009/786015" describe la transferencia de video en 3D de acuerdo con un sistema de codificacion de
multiples vistas (MVC) propuesto. En datos de MVC de las multiples vistas se almacenan en un unico flujo de bits,
que incluye una vista de base (2D compatible con H.264/AVC), véase la seccion "2. Estructura de flujos de bits de
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MVC". Otras vistas se almacenan también en el Unico flujo de bits, vistas que pueden codificarse de manera
dependiente. Tales vistas dependientes nunca dependen de vistas futuras, véase la seccion "3. Extraccion y
adaptacion de flujos de bits de MVC" segundo parrafo. El modo de reproduccion se analiza en la seccion "4. Acceso
aleatorio y conmutacion de vista"

Sumario de la invencién

Un problema del modo de reproduccion con video en 3D es que la carga en el decodificador de video aumenta a
medida que el decodificador ha de decodificar mas fotogramas en tiempo mas corto (para modo de reproduccion
suave). Con video estereoscépico el decodificador tiene que decodificar dos o mas flujos y esto aumenta carga en
comparacién con 2D. Ademas, si el video de multiples vistas se codifica usando codificacidon de multiples vistas de
subflujo dependiente entonces la decodificacion de flujos adicionales se vuelve dependiente del flujo de vista de
base.

Para proporcionar modo de reproduccién en 2D la norma del disco Blu-ray especifica una tabla de punto de entrada
(EP-map) para cada flujo de video elemental. El video se codifica en fotogramas de diversos tipos como se define en
las normas de MPEG bien conocidas. La tabla enumera la localizacion en el flujo de puntos donde la decodificacion
puede iniciar. Normalmente los puntos de entrada se encuentran en limites de fotograma de MPEG I. La tabla
Unicamente enumera los puntos de entrada para un flujo, no se ha tenido en cuenta el hecho de que diversos flujos
de video pueden decodificarse de manera simultanea que también son dependientes entre si.

Es un objeto de la invencién proporcionar un sistema para modo de reproduccion en 3D de una manera mas
conveniente.

Para este fin, de acuerdo con un primer aspecto de la invencién, se proporciona un método para proporcionar puntos
de entrada para un flujo de datos de video como se define en la reivindicacion 1.

Para este fin, de acuerdo con un segundo aspecto de la invencién, se proporciona un dispositivo para proporcionar
puntos de entrada para un flujo de datos de video como se define en la reivindicacion 8.

Para este fin, de acuerdo con un aspecto adicional de la invencion, se proporciona un dispositivo para reproducir
datos de video como se define en la reivindicacion 10.

Para este fin, de acuerdo con un aspecto adicional de la invencién, se proporciona un medio de almacenamiento
como se define en la reivindicacion 15.

Para este fin, de acuerdo con un aspecto adicional de la invencién, se proporciona un método de representacion
datos de video como se define en la reivindicacion 20.

Las medidas tienen el efecto de modo de reproduccion de multiples subflujos de datos de video en 3D codificados,
por ejemplo, video codificado de multiples vistas para disco Blu-ray, ahora se proporciona con una tabla extendida
de punto de entrada. La tabla de punto de entrada tradicional proporciona un Unico punto de entrada para un
instante particular en un flujo de video. La tabla de punto de entrada de acuerdo con la invencion proporciona al
menos un punto de entrada adicional para un instante particular que tiene un punto de entrada principal para
también acceder directamente al flujo de video auxiliar correspondiente. Por ejemplo, esto se consigue cambiando la
definicion de la tabla de punto de entrada de manera que el mapa de EP relacionado con el flujo de video de vista de
base también contiene los puntos de entrada para los flujos auxiliares asociados, que por si mismos no pueden
decodificarse. Cuando se decodifica un fragmento particular de video en 3D a reproducirse en modo de reproduccion
puede accederse directamente a los datos necesarios del flujo principal y del flujo auxiliar. Ventajosamente un
observador no tendra que experimentar efectos perturbadores en la percepcion de profundidad cuando no todos los
subflujos se decodifican apropiadamente o estan disponibles debido a referencias faltantes.

La invencién también esta basada en el siguiente reconocimiento. El sistema de modo de reproduccion en 2D de la
técnica anterior no conoce los problemas para modo de reproduccion en 3D. En particular, para un unico flujo de
video se proporciona un unico conjunto de puntos de entrada. Sin embargo, ademas de un subflujo principal que
puede decodificarse de manera independiente, estan presentes uno o mas subflujos auxiliares en una sefial de
video en 3D. Los inventores han observado que tales subflujos, que estan a velocidad de reproducciéon normal,
pueden decodificarse unicamente en dependencia del flujo principal. Por lo tanto, de manera tradicional, tales flujos
auxiliares o tendrian puntos de entrada, puesto que los puntos de entrada en cualquier flujo no decodificable parecen
no tener ningun mérito. Sin embargo, los inventores han afiadido el punto de entrada al flujo auxiliar no
decodificable. Unicamente proporcionando tanto las direcciones de punto de entrada principal como auxiliar ambos
flujos pueden decodificarse de manera conveniente en fragmentos no adyacentes para modo de reproduccion,
puesto que para un fragmento de este tipo el correspondiente fragmento del flujo auxiliar puede recuperarse
inmediatamente de acuerdo con la tabla de punto de entrada mejorado.
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En una realizacion del sistema el flujo de datos de video comprende datos de video en 3D de muliltiples vistas,
multiples vistas que incluyen al menos una vista izquierda y una vista derecha. El video en 3D de mudltiples vistas
proporciona multiples vistas separadas para el ojo izquierdo y derecho. Las multiples vistas de la escena en 3D
tienen gran solapamiento, y se codifican de manera dependiente normalmente, segun se explica por ejemplo en
referencia [1] o [2]. La tabla de punto de entrada mejorado proporciona de manera conveniente modo de
reproduccion para tales flujos de video en 3D de mudltiples vistas.

En una realizacién del sistema el flujo de datos de video comprende multiples subflujos auxiliares y los puntos de
entrada comprenden puntos de entrada auxiliares Unicamente para un subconjunto seleccionado de dichos multiples
subflujos auxiliares para representar una versiéon reducida de los datos de video en 3D durante el modo de
reproduccion. Ventajosamente el tamafio de la tabla de punto de entrada permanece limitado. La realizaciéon también
esta basada en el reconocimiento que, durante el modo de reproduccién, es aceptable alguna degradacion del video
en 3D representado. Por ejemplo, el nimero de vistas de video en 3D de multiples vistas puede reducirse no
decodificando cada subflujo, o pueden ignorarse datos de transparencia en un formato de video en 3D estructurado.

La invencion también esta basada en el siguiente reconocimiento. El sistema de modo de reproduccion en 2D de la
técnica anterior no conoce los problemas para modo de reproducciéon en 3D. En particular, para un unico flujo de
video se proporciona un unico conjunto de puntos de entrada. Sin embargo, ademas de un subflujo principal que
puede decodificarse de manera independiente, estan presentes uno o mas subflujos auxiliares en una sefial de
video en 3D. Los inventores han observado que tales subflujos, que a flujo de video normal también contienen los
puntos de entrada para los flujos auxiliares asociados, que por ellos mismos no pueden decodificarse.

Cuando se decodifica un fragmento particular de video en 3D a reproducirse en modo de reproduccion puede
accederse directamente a los datos necesarios del flujo principal y del flujo auxiliar. Ventajosamente un observador
no tendra que experimentar efectos perturbadores en la percepcion de profundidad cuando no todos los subflujos se
decodifican apropiadamente o estan disponibles debido a referencias faltantes.

La invencién también esta basada en el siguiente reconocimiento. El sistema de modo de reproduccion en 2D de la
técnica anterior no conoce los problemas para modo de reproduccion en 3D. En particular, para un Unico flujo de
video se proporciona un Unico conjunto de puntos de entrada. Sin embargo, ademas de un subflujo principal que
puede decodificarse de manera independiente, estan presentes uno o mas subflujos auxiliares en una sefial de
video en 3D. Los inventores han observado que tales subflujos, que estan a velocidad de reproducciéon normal,
pueden decodificarse unicamente en dependencia del flujo principal. Por lo tanto, de manera tradicional, tales flujos
auxiliares o tendrian puntos de entrada, puesto que los puntos de entrada en cualquier flujo no decodificable parecen
no tener ningun mérito. Sin embargo, los inventores han afiadido el punto de entrada al flujo auxiliar no
decodificable. Unicamente proporcionando tanto las direcciones de punto de entrada principal como auxiliar ambos
flujos pueden decodificarse de manera conveniente en fragmentos no adyacentes para modo de reproduccion,
puesto que para un fragmento de este tipo el correspondiente fragmento del flujo auxiliar puede recuperarse
inmediatamente de acuerdo con la tabla de punto de entrada mejorado.

En una realizacion del sistema el flujo de datos de video comprende datos de video en 3D de muliltiples vistas,
multiples vistas que incluyen al menos una vista izquierda y una vista derecha. El video en 3D de mudiltiples vistas
proporciona multiples vistas separadas para el ojo izquierdo y derecho. Las multiples vistas de la escena en 3D
tienen gran solapamiento, y se codifican de manera dependiente normalmente, segin se explica por ejemplo en
referencia [1] o [2]. La tabla de punto de entrada mejorado proporciona de manera conveniente modo de
reproduccion para tales flujos de video en 3D de mudltiples vistas.

En una realizacién del sistema el flujo de datos de video comprende multiples subflujos auxiliares y los puntos de
entrada comprenden puntos de entrada auxiliares Unicamente para un subconjunto seleccionado de dichos multiples
subflujos auxiliares para representar una version reducida de los datos de video en 3D durante el modo de
reproduccion. Ventajosamente el tamafio de la tabla de punto de entrada permanece limitado. La realizaciéon también
esta basada en el reconocimiento que, durante el modo de reproduccién, es aceptable alguna degradacion del video
en 3D representado. Por ejemplo, el numero de vistas de video en 3D de multiples vistas puede reducirse no
decodificando cada subflujo, o pueden ignorarse datos de transparencia en un formato de video en 3D estructurado.

Se proporcionan realizaciones preferidas adicionales del método, los dispositivos en 3D vy la sefial de acuerdo con la
invencion en las reivindicaciones adjuntas, la divulgacion de los cuales se incorporan en el presente documento por
referencia.

Breve descripcion de los dibujos
Estos y otros aspectos de la invencion seran evidentes y se aclararan adicionalmente con referencia a las
realizaciones descritas a modo de ejemplo en la siguiente descripcion y con referencia a los dibujos adjuntos, en los

que

La Figura 1 muestra un sistema de generacion de video en 3-D,
La Figura 2 muestra una pantalla de multiples vistas,
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La Figura 3 muestra la vista de ojo derecho e izquierdo mediante lentes lenticulares,

La Figura 4 muestra una estructura basica de una lista de reproduccién,

La Figura 5 muestra un sistema para visualizar datos de video tridimensionales (3D),

La Figura 6 muestra una tabla de indicador de tabla de punto de entrada,

La Figura 7 muestra una tabla de indicador de tabla de punto de entrada mejorado,

La Figura 8 muestra una tabla de tipo de flujo mejorado,

La Figura 9 muestra un flujo de video en 3D que tiene dos subflujos,

La Figura 10 muestra una definicion de mapa de punto de entrada, y

La Figura 11 muestra una tabla de punto de entrada para un flujo principal y un subflujo combinados.

En las figuras, los elementos que corresponden a elementos ya descritos tienen los mismos nimeros de referencia.
Descripcion detallada de las realizaciones

La Figura 1 muestra un sistema de generacion de video en 3-D. El sistema de generacién de video en 3-D
comprende un par de camaras, una camara 11 derecha y una camara 12 izquierda, un procesador 13 de video en
3D que genera una sefial 15 de video para almacenarse en un medio 14 de almacenamiento. La camara derecha y
la camara izquierda puede cada una ser una camara convencional. Una profundidad escaner puede asociarse con la
camara izquierda, que comprende, por ejemplo, un haz laser que puede dirigirse en diversas direcciones, y un
sensor que detecta reflejos del haz laser. La informacién de profundidad puede generarse también por calculo de la
informacion de camara. El par de camaras se dirige hacia una escena 10 en cuanto a capturar un video en 3-D de la
escena. La escena 10 comprende diversos objetos, tales como, por ejemplo, una persona, un arbol, una casa, vy el
sol en el cielo. Cada objeto tiene una distancia dada con respecto al par de camaras, que puede considerarse como
un observador virtual que ve la escena.

El procesador de video en 3D puede comprender, por ejemplo, un dispositivo de ejecucion de instrucciones y una
memoria de programa en la que se ha cargado un conjunto de instrucciones que define operaciones del procesador
de video en 3D, que se describiran en lo sucesivo. El medio 14 de almacenamiento puede ser en forma de, por
ejemplo, un disco duro, un disco éptico escribible, un sistema de realizacién de master para fabricar discos 6pticos
de tipo de solo lectura o una memoria de estado sélido.

El sistema de generacion de video en 3-D basicamente opera como sigue. El par de camaras proporcionan un video
en 3-D basico de la escena, que se forma por una secuencia de pares de instantaneas. Un par de instantaneas
comprende una instantanea derecha y una instantanea izquierda. La instantanea derecha, que se captura por la
camara derecha, se pretende para el ojo derecho de un observador humano. La instantanea izquierda, que se
captura por la camara izquierda, se pretende para el ojo izquierdo de un observador humano.

La camara derecha y la camara izquierda tienen una relaciéon posicional particular con respecto entre si. Esta
relacion posicional puede definirse por un contexto de representacion tipico en términos de, por ejemplo, tamafio de
pantalla y una distancia de visualizacion. Por ejemplo, el video en 3-D basico, que comprende una secuencia de
instantaneas derechas y una secuencia de instantaneas izquierdas que estan interrelacionadas, puede pretenderse
para visualizaciéon en un cine con un tamafio de pantalla tipico de 12 metros y una distancia de visualizacion tipica
de 18 metros. Un flujo de datos de video en 3D de mdltiples vistas puede generarse a partir de informacion de
camara y/o de profundidad. El video en 3D de mlltiples vistas proporciona multiples vistas separadas para el ojo
izquierdo y derecho. Las multiples vistas de la escena en 3D tienen gran solapamiento, y normalmente estan
codificadas de manera dependiente, como se explica por ejemplo en la referencia [1] de [2].

Un formato en 3D diferente esta basado en dos vistas usando una imagen en 2D y una imagen de profundidad
adicional, un denominado mapa de entrada, que transporta informacion acerca de la profundidad de objetos en la
imagen en 2D. El formato denominado imagen + profundidad es diferente en que es una combinaciéon de una
imagen en 2D con una denominada "profundidad”, o mapa de disparidad. Esta es una imagen en escala de grises,
mediante la cual el valor de escala de grises de un pixel indica la cantidad de disparidad (o profundidad en caso de
un mapa de profundidad) para el correspondiente pixel en la imagen en 2D asociada. El dispositivo de visualizacion
usa la disparidad, profundidad o mapa de paralaje para calcular las vistas adicionales tomando la imagen en 2D
como entrada. Esto puede hacerse en una diversidad de maneras, en la forma mas sencilla es un asunto de
desplazar pixeles a la izquierda o a la derecha dependiendo del valor de disparidad asociado a estos pixeles. La
referencia [3] proporciona una vista general excelente de la tecnologia.

En el sistema mostrado en la Figura 1 el procesador 13 de video en 3D tiene una unidad 18 de punto de entrada
para procesar los datos de video en 3D entrantes y generar una tabla de punto de entrada para modo de
reproduccion en 3D. La unidad de punto de entrada esta dispuesta para definir puntos de entrada en el flujo de datos
de video. Los puntos de entrada se almacenan en la tabla de punto de entrada. Los puntos de entrada se definen en
el flujo de datos de video a una distancia en el tiempo entre si. Posteriormente los puntos de entrada definidos se
almacenan en la tabla de punto de entrada, por ejemplo, almacenando direcciones de punto de entrada que
proporcionan la localizacion de los puntos de entrada definidos. En formatos de flujo de datos de video en 3D el flujo
de datos de video normalmente comprende una multitud de subflujos, multitud que codifica un flujo de datos de
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video en 3D y comprende al menos un subflujo en 2D que codifica de manera independiente una versioén en 2D de
los datos de video en 3D y al menos un subflujo auxiliar que codifica de manera dependiente parte de los datos de
video en 3D. Por ejemplo, la parte puede ser una vista derecha (dependiendo de un flujo de vista izquierda
codificado de manera independiente), o un mapa de profundidad. Para un flujo de video en 3D de este tipo los
puntos de entrada se generan para comprender puntos de entrada principales en el subflujo en 2D y puntos de
entrada auxiliares en el subflujo auxiliar para posibilitar modo de reproduccion en 3D de los datos de video en 3D.

Durante la representacion, se recuperan fragmentos seleccionados del subflujo principal (2D) basandose en los
puntos de entrada principales y se decodifican como fragmentos no adyacentes del subflujo en 2D. Posteriormente
se recuperan partes del subflujo dependiente auxiliar, que corresponden a las partes seleccionadas del subflujo en
2D, basandose en los puntos de entrada auxiliares y se decodifican de manera dependiente como fragmentos del
subflujo auxiliar.

La Figura 2 muestra una pantalla 21 de multiples vistas, que usa lentes 22 lenticulares delante de una pantalla de
LCD para generar una vista diferente para el ojo izquierdo y derecho. Intercalando dos imagenes capturadas desde
un angulo ligeramente diferente crea la percepcion en 3D. Este efecto esta basado en disparidad binocular, el ojo
izquierdo y derecho normalmente ven un objeto desde un angulo ligeramente diferente. Estas se fusionan juntas a
través de la adaptacion y convergencia y esto actia como un indicio de profundidad potente para el cerebro.

La Figura 3 muestra la vista del ojo derecho e izquierdo mediante lentes 30 lenticulares. El ojo 32 derecho
Unicamente observa la parte izquierda del pixel 33 y el ojo 31 izquierdo ve la parte derecha. Las partes de pixel se
denominan subpixeles 34. La fusion de la parte derecha e izquierda de una imagen en el observador humano a
través de una adaptacion y convergencia crea un indicio de profundidad presentando una Unica imagen
estereoscopica. Pueden crearse mdltiples vistas izquierda y derecha subdividiendo cada pixel en multiples
subpixeles.

Por ejemplo, en contraste a la figura 3 donde Unicamente se muestran dos imagenes intercaladas, una pantalla
practica puede usar, por ejemplo, 9 imagenes intercaladas, que proporcionan un rango mas amplio de vision y
contornean la imagen, como se indica esquematicamente en la Figura 2. Para controlar un tipo de pantalla de este
tipo se requiere video basado en imagen mas profundidad que se procesa para generar multiples vistas, o video
codificado de multiples vistas. Para este fin la norma de disco Blu-ray puede ampliarse para incluir soporte para tales
flujos de video en 3D. Un reproductor puede entonces controlar no Unicamente pantallas autoestereoscopicas, sino
también otros tipos de pantallas en 3D estéreo tales como una pantalla que alterna vistas y que usa gafas de
obturacién para separar las vistas para ambos ojos individualmente, o en el futuro puede incluso incluir pantallas
holograficas.

Una alternativa a la pantalla lenticular es la pantalla de barrera, que usa una barrera de paralaje detras del LCD y
delante de la retroiluminacion para separar la luz de pixeles en la LCD. La barrera es de manera que, a partir de una
posicion establecida delante de la pantalla, el ojo izquierdo observa diferentes pixeles que el ojo derecho. La barrera
también puede estar entre la LCD y el observador humano de modo que los pixeles en una fila de la pantalla son
visibles de manera alterna por el ojo izquierdo y derecho.

A partir de experimentos con modo de reproduccion de video en 3D se ha hallado que la calidad de la impresion de
"profundidad en 3D" se deteriora durante el modo de reproduccién. Una posible explicacion es que el video
estereoscépica demanda un esfuerzo mas grande y mayor para el sistema optico humano (adaptaciéon vy
convergencia) que el video en 2D normal, para que el cerebro fusione las dos imagenes recibidas por los ojos en
una imagen mental en "3D". Cuando el numero de fotogramas mostrados por segundo aumenta considerablemente
durante el modo de reproduccién, el sistema 6ptico humano parece que no puede emparejarse completamente con
la velocidad de fotogramas superior.

Otro problema de modo de reproduccion con video en 3D estéreo es que la carga en el decodificador de video
aumenta a medida que el decodificador tiene que decodificar mas fotogramas en tiempo mas corto (para modo de
reproduccion suave). Con video estereoscopico el decodificador tiene que decodificar dos o mas flujos y esto
aumenta el problema en comparacion con 2D. Ademas, si el video de mudltiples vistas se codifica usando
codificacion de multiples vistas escalable como se define por MPEG entonces la decodificacion de flujos adicionales
se hace dependiente del flujo de vista de base, por lo tanto la manera en la que puede hacerse el modo de
reproduccion en el reproductor debe cambiar. Tales flujos, que no pueden decodificarse de manera independiente se
denominan subflujos auxiliares en este documento. Tales flujos se han de decodificar de manera dependiente
basandose en el correspondiente flujo principal.

En la siguiente explicacion se analiza un ejemplo de una tabla de punto de entrada con referencia al sistema de
disco Blu-ray. Se observa que la tabla de punto de entrada puede aplicarse a cualquier sistema de video en 3D que
esté basado en flujos de video principal y auxiliar, y los detalles del sistema de disco Blu-ray no se requieren para
implementar la invencion. La norma de disco Blu-ray especifica una tabla de punto de entrada (que incluye un mapa
de punto de entrada: EP-map) para cada flujo de video elemental. La tabla de punto de entrada define la tabla que
enumera la localizacion en el flujo de puntos donde puede iniciarse la decodificacion. Normalmente estos son limites
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de fotograma de MPEG |I. Esta tabla unicamente enumera los puntos de entrada para un flujo, no se ha tenido en
cuenta el hecho de que los diversos flujos de video pueden decodificarse de manera simultanea que también son
dependientes entre si.

Se ha hallado que la percepcion de profundidad durante el modo de reproduccidon se mejora cuando se omiten
fotogramas para crear una clase de efecto de presentacion de diapositivas. Por lo tanto, se visualizan fragmentos
separados, no adyacentes, del flujo de video en 3D original en una secuencia. De manera sorprendente cuantos
mas fotogramas se omitan mejor se hara la profundidad percibida. Esto es en cierto modo en contraste con el video
en 2D normal donde el modo de reproduccién suave - mediante el cual el decodificador decodifica todos los
fotogramas mas rapido - se percibe como que es mejor. Esto puede explicarse teniendo en cuenta el hecho de que
lleva tiempo que el sistema &ptico fusione las dos imagenes de los ojos en una imagen estereoscopica (a través de
la adaptacion y convergencia) y genere una imagen mental en "3D". En la vida normal esto no es un problema ya
que la percepcion de profundidad se basa en muchos factores y la disparidad binocular (estereopsis) es Unicamente
eficaz para objetos que estan cerca del observador. Para objetos en movimiento rapidos la paralaje desempefia un
papel mas grande que la ocultacion. En una pantalla en 3D esto, sin embargo, es un problema ya que el efecto en
3D se basa principalmente en disparidad binocular por lo que para objetos que se mueven rapido se reduce la
percepcion de profundidad.

Para resolver el problema anterior para modo de reproduccion es necesario definir los puntos de entrada para la
secuencia de fragmentos seleccionados que han de reproducirse en el respectivo modo de reproduccién, como se
ha descrito anteriormente.

En una realizacion la tabla de punto de entrada del disco Blu-ray se amplia para adaptar los puntos de entrada
adicionalmente definidos. Esta tabla ahora enumera puntos de entrada para el video y proporciona el enlace entre el
tiempo-posiciones en el video y las posiciones en el fichero en el disco. La ampliaciéon es de manera que ademas de
una entrada para el flujo de video en 2D, la tabla ahora enumera también los puntos de entrada para el segundo flujo
de video auxiliar, que se codifica usando codificacion de video escalable y depende del flujo de video principal para
decodificacion. Esta segunda entrada establece una asociacion desde cada entrada en el primer flujo al
correspondiente punto de entrada en el segundo flujo. Esta ultimo puede contener un fotograma | o P, donde el
fotograma P puede a su vez hacer referencia al fotograma | desde el flujo primario. Este enfoque se toma cuando se
usan los valores de Indicaciones de Tiempo de Presentacion (PTS) directos. Obsérvese que un mapa de EP
separado para el segundo flujo puede no funcionar por si mismo ya que el flujo auxiliar puede decodificarse
unicamente de manera dependiente, por ejemplo, puede contener Unicamente fotogramas P o B en los mismos
tiempos de PTS. Como tal el flujo auxiliar no es un flujo valido cuando se decodifica por si mismo. Por ejemplo, para
video codificado de mdltiples vistas en disco Blu-ray la tabla de punto de entrada puede ampliarse y la manera en la
que el reproductor de Blu-ray usa el mapa de EP estd adaptada para recuperar ambos de los puntos de entrada
principales y los puntos de entrada auxiliares. La especificacion se potencia de manera que el mapa de EP
relacionado con el flujo de video de vista de base también contiene los puntos de entrada para los flujos auxiliares
asociados, que por si mismos no pueden decodificarse.

Las referencias [1] y [2] describen los principios detras de flujos de video codificados conjuntamente y el formato de
transporte asociado. Por ejemplo, antes de codificar, las vistas en 3D se intercalan y a continuacion se codifican
usando fotogramas B jerarquicos. Antes de transportar el flujo de bits se divide en un flujo primario y un flujo auxiliar.
Esto se hace para compatibilidad hacia atras de manera que un decodificador en 2D pueda decodificar y usar el flujo
primario e ignorar el flujo auxiliar. En un decodificador modificado el flujo primario y auxiliar estan intercalados de
nuevo y decodificados. Esto crea un problema para modo de reproduccién en disco Blu-ray mediante el cual el flujo
primario y auxiliar se almacenan de manera separada en disco. Para resolver esto se requiere que la tabla de mapa
de EP se amplie de manera que el reproductor conozca qué clips, es decir, parte de los flujos, del flujo primario y
auxiliar deben intercalarse y decodificarse para visualizacion de la seccion del video que el reproductor ha omitido.
Mediante la tabla de punto de entrada mejorada, como se propone, este problema se resuelve.

La Figura 4 muestra una estructura basica de una lista de reproduccién. El ejemplo estd basado en BD vy el papel
que toma EP-map 41 (tabla de punto de entrada en la informacién de control CPI) en esta estructura. Para un cierto
valor de PTS el EP-map proporciona una direccion légica, por ejemplo, el correspondiente nimero de paquete de
origen en el fichero de flujo de AV del clip que es un flujo elemental codificado de MPEG. La estructura se define
adicionalmente con referencia a las Figuras 6 a 11.

La Figura 5 muestra un sistema para visualizar datos de video tridimensionales (3D). Un dispositivo de origen en 3D
50, por ejemplo, un reproductor de disco, esta acoplado a un dispositivo de visualizacion en 3D 53 para transferir
una sefal de visualizacion en 3D 56. El dispositivo de origen en 3D tiene una unidad 51 de entrada para recibir
informacion de imagen. Por ejemplo, el dispositivo de unidad de entrada puede incluir una unidad 58 de disco 6ptico
para recuperar diversos tipos de informacién de imagen desde un soporte 54 de registro 6ptico como un disco DVD
o Blu-ray. Como alternativa, la unidad de entrada puede incluir una unidad 59 de interfaz de red para acoplarse a
una red 55, por ejemplo, la Internet o una red de difusién, denominandose normalmente tal dispositivo un
decodificador de salon. Los datos de imagen pueden recuperarse desde un servidor 57 de medios remoto. El
dispositivo de origen puede también ser un receptor de satélite, o un servidor de medios que proporcione
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directamente las sefiales de visualizacion, es decir cualquier dispositivo adecuado que emita una sefal de
visualizacién en 3D para acoplarse directamente a una unidad de visualizacion.

El dispositivo 53 de visualizacion en 3D es para visualizar datos de imagen en 3D. El dispositivo tiene una unidad de
interfaz de entrada para recibir la sefial 56 de visualizacién en 3D que incluye los datos de imagen en 3D
transferidos desde el dispositivo 10 de origen. El dispositivo tiene una pantalla en 3D para visualizar los datos de
imagen procesados, por ejemplo, una LCD dual o lenticular. El dispositivo 53 de visualizacion puede ser cualquier
tipo de pantalla estereoscépica, también denominada pantalla en 3D, y tiene intervalo de profundidad de
visualizacion indicado por la flecha 44.

El dispositivo 50 de origen en 3D tiene una 52 unidad de procesamiento de imagen acoplada a la unidad 51 de
entrada para procesar la informacion de imagen para generar una sefial 56 de visualizacion en 3D a transferirse
mediante una unidad 12 de interfaz de salida al dispositivo de visualizacion. La unidad de procesamiento 52 esta
dispuesta para generar los datos de imagen incluidos en la sefial 56 de visualizacién en 3D para visualizacién en el
dispositivo 13 de visualizacién. El dispositivo de origen se proporciona con elementos de control de usuario, para
controlar los parametros de visualizacion de los datos de imagen, tales como parametro de contraste o color. Los
elementos de control de usuario como tal son bien conocidos, y pueden incluir una unidad de control remoto que
tiene diversos botones y/o funciones de control de cursor para controlar las diversas funciones del dispositivo de
origen en 3D, tales como funciones de reproduccion y grabacién normal, y para seleccionar modos de reproduccion
por ejemplo mediante botones directos, o mediante una interfaz de usuario grafica y/o menus.

El dispositivo 50 de origen tiene una unidad 48 de procesamiento de modo de reproduccion para procesar los datos
de video en modo de reproduccion en 3D. Los datos de video en 3D se reproducen durante el modo de
reproduccion, de acuerdo con la tabla de punto de entrada, recuperando y decodificando fragmentos no adyacentes
del subflujo en 2D y recuperando y decodificando de manera dependiente correspondientes fragmentos del subflujo
auxiliar. El subflujo en 2D se decodifica de manera independiente para el respectivo fragmento, y la informacién en
3D se afiade basandose en el correspondiente fragmento del flujo auxiliar segin se recupera del flujo de datos de
video basandose en el punto de entrada auxiliar.

La Figura 5 muestra adicionalmente el soporte 54 de registro como un soporte de los datos de imagen en 3D. El
soporte de registro es con forma de disco y tiene una pista y un orificio central. La pista, constituida por una serie de
marcas fisicamente detectables, esta dispuesta de acuerdo con un patréon espiral o concéntrico de giros que
constituyen sustancialmente pistas paralelas en una capa de informacién. El soporte de registro puede ser legible
Opticamente, denominado un disco 6ptico, por ejemplo, un CD, DVD o BD (disco Blue-ray). La informaciéon se
representa en la capa de informacién por las marcas opticamente detectables a lo largo de la pista, por ejemplo,
resaltes y llanuras. La estructura de pista también comprende informacion de posicion, por ejemplo,
encabezamientos y direcciones, para indicacién de la localizacion de unidades de informacién, normalmente
denominadas bloques de informacién. El soporte 54 de registro lleva informacion que representa datos de video en
3D codificados digitalmente, por ejemplo, codificados de acuerdo con el sistema de codificacion de MPEG2 o
MPEG4, en un formato de grabacion predefinido como el formato DVD o BD.

Se describe a continuacion la parte relevante de la sintaxis de una tabla de EP-map basandose en la especificacion
de disco Blu-ray. Proponemos ampliar esta tabla de manera que pueda contener también las entradas de los flujos
asociados que son dependientes para decodificacion en el flujo principal enumerado en la parte superior de la tabla
de EP-map.

En la practica esto significara que para cada flujo auxiliar que esta conjuntamente codificado con otro flujo hay un
EP_map en la misma tabla que el flujo que es dependiente para que se decodifique. La inversa, es decir una tabla
adicional para el flujo auxiliar, también es posible y es mas eficaz en caso de compatibilidad hacia atras con
decodificacion en 2D. En este caso hay un EP-map para los clips que contienen los flujos auxiliares. En este EP-map
hay también las localizaciones de punto de entrada para la parte del flujo de vista de base del cual el punto de
entrada en el flujo auxiliar es dependiente para decodificacion. En caso de reproduccién de video codificado de
multiples vistas el reproductor entonces Unicamente necesita cargar el EP-map del flujo auxiliar y a continuacion
tiene los puntos de acceso para el flujo de vista de base que deben decodificarse para poder decodificar el
fotograma en el punto de acceso del flujo auxiliar.

En detalle se propone un nuevo EP_map que contenga un mapeo de puntos de entrada para localizacion de fichero
para un flujo de video en 3D codificado de mudltiples flujos. La especificacion de disco Blu-ray actualmente define
unicamente un tipo de EP_map que esta indicado en una tabla en la especificacion que se muestra a continuacion.

La Figura 6 muestra una tabla de indicador de tabla de punto de entrada. La tabla muestra tipos de mapa de EP
existentes. Los valores de indicador para indicar el tipo de mapa de EP pueden definirse en una norma que describe
un formato de grabacién, por ejemplo, disco Blu-ray. Se propone afadir un nuevo tipo para video en 3D codificado
de mudltiples vistas (MVC) en esta tabla denominado el "EP map MVC o algun nombre similar como EP_map_ST
para video en 3D estereoscoépico. Este EP_MVC_map_type puede indicarse por el valor 2.
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La Figura 7 muestra una tabla de indicador de tabla de punto de entrada mejorado. La tabla muestra tipos de mapa
de EP existentes y el nuevo tipo propuesto para video en 3D de MVC en esta tabla denominado el "EP_map_MVC.
En una realizacion el respectivo mapa de tipo de EP esta incluido en la estructura de datos de mapa de EP cuando
se generan el flujo de datos de video en 3D, y se transfiere a un dispositivo de reproduccién. El dispositivo de
reproduccion puede ahora detectar facilmente el nuevo tipo de tabla de mapa de EP, y adaptar la operacién de modo
de reproduccion al respectivo mapa de EP.

La Figura 8 muestra una tabla de tipo de flujo mejorado. Como alternativa a las Figuras 6,7 el nuevo EP-map se
indica ahora usando el valor EP_stream_type como se muestra en la tabla con un nuevo valor (8 en la tabla) para el
tipo de flujo referenciado en el EP_map. En una realizacién el respectivo tipo de flujo de EP esta incluido en la
estructura de datos de flujo de video sD cuando se genera el flujo de datos de video en 3D, y se transfieren a un
dispositivo de reproduccion. El dispositivo de reproduccién puede ahora detectar faciimente el nuevo tipo de flujo de
EP y recuperar la tabla de punto de entrada mejorado desde el flujo, y adaptar la operacion de modo de
reproduccion a la tabla de punto de entrada mejorado.

La Figura 9 muestra un flujo de video en 3D que tiene dos subflujos. La figura muestra un ejemplo de codificacion de
MVC de una seccion de dos flujos usando instantaneas B jerarquicas. La secuencia superior marcada L es un
subflujo en 2D decodificable de manera independiente, mientras la parte inferior de cada punto de entrada también
indica la lista de nimeros de paquete y valores de PTS en los flujos de datos dependientes.

En una realizacién de un sistema de reproduccion para video en 3D codificado de mudltiples vistas el modo de
reproduccion esta dispuesto como sigue. El flujo de video en 3D tiene multiples subflujos auxiliares y los puntos de
entrada comprenden puntos de entrada auxiliares Unicamente para un subconjunto seleccionado de dichos multiples
subflujos auxiliares. Durante el modo de reproduccion se representa una version reducida de los datos de video en
3D codificando Unicamente los subflujos que tienen los puntos de entrada. Ventajosamente el tamafio de la tabla de
punto de entrada permanece limitado.

Como alternativa el decodificador reduce automaticamente el ndmero de vistas cuando realiza modo de
reproduccion para reducir la carga en el decodificador. El nimero de vistas puede reducirse dinamicamente en las
etapas para velocidades crecientes, por ejemplo 9-7-5-3-2. Los respectivos puntos de entrada para el numero
reducido de vistas pueden recuperarse desde una tabla de punto de entrada. Como alternativa puede generarse un
numero reducido de vistas durante el modo de reproduccion en una unidad de procesamiento que produce dicha
multitud completa de vistas durante reproduccion de velocidad normal.

Se ha de observar que la invenciéon puede implementarse en hardware y/o software, usando componentes
programables. Un método para implementar la invencion tiene las etapas de procesamiento que corresponden al
procesamiento datos de video en 3D aclarados con referencia a la Figura 1. Aunque la invencién se ha explicado
principalmente por las realizaciones usando soportes de registro éptico en la Internet, la invencién también es
adecuada para cualquier entorno de interconexion de imagen, como una interfaz de visualizacién de ordenador
personal en 3D [PC], o PC de centro de medios en 3D acoplado a un dispositivo de visualizacién en 3D inalambrico.

Se observa, que en este documento la expresion 'que comprende' no excluye la presencia de otros elementos o
etapas a los enumerados y la palabra 'un' 0 'una' que precede un elemento no excluye la presencia de una pluralidad
de tales elementos, que cualquier signo de referencia no limita el alcance de las reivindicaciones, que la invencién
puede implementarse por medio de tanto hardware como software, y que varios 'medios' o 'unidades' pueden
representarse por el mismo elemento de hardware o software, y un procesador puede cumplir la funcién de una o
mas unidades, posiblemente en cooperacion con elementos de hardware.

Referencia [1]: "A novel Milti-View Video Coding Scheme Based on H.264; por GuopingLi, Yun He; ICICS-PCM
2003, 15-18 de diciembre 2003, Singapur, IEEE 0-7893-8185-8/03/$17.00"

que cada punto de entrada también indica la lista de niUmeros de paquetes y valores de PTS en los flujos de datos
dependientes.

En una realizacién de un sistema de reproduccion para video en 3D codificado de mudltiples vistas el modo de
reproduccion esta dispuesto como sigue. El flujo de video en 3D tiene multiples subflujos auxiliares y los puntos de
entrada comprenden puntos de entrada auxiliares Unicamente para un subconjunto seleccionado de dichos multiples
subflujos auxiliares. Durante el modo de reproduccién se representa una version reducida de los datos de video en
3D codificando Unicamente los subflujos que tienen los puntos de entrada. Ventajosamente el tamafio de la tabla de
punto de entrada permanece limitado.

Como alternativa el decodificador reduce automaticamente el numero de vistas cuando realiza modo de
reproduccion para reducir la carga en el decodificador. El nimero de vistas puede reducirse dinamicamente en las
etapas para velocidades crecientes, por ejemplo 9-7-5-3-2. Los respectivos puntos de entrada para el ndmero
reducido de vistas pueden recuperarse desde una tabla de punto de entrada. Como alternativa puede generarse un
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numero reducido de vistas durante el modo de reproduccién en una unidad de procesamiento que produce dicha
multitud completa de vistas durante reproduccién de velocidad normal.

Se ha de observar que la invenciéon puede implementarse en hardware y/o software, usando componentes
programables. Un método para implementar la invencion tiene las etapas de procesamiento que corresponden al
procesamiento datos de video en 3D aclarados con referencia a la Figura 1. Aunque la invencién se ha explicado
principalmente por las realizaciones usando soportes de registro Optico en la Internet, la invencion también es
adecuada para cualquier entorno de interconexion de imagen, como una interfaz de visualizacion de ordenador
personal en 3D [PC], o PC de centro de medios en 3D acoplado a un dispositivo de visualizacién en 3D inalambrico.

Se observa, que en este documento la expresion 'que comprende' no excluye la presencia de otros elementos o
etapas a los enumerados y la palabra 'un' o 'una' que precede un elemento no excluye la presencia de una pluralidad
de tales elementos, que cualquier signo de referencia no limita el alcance de las reivindicaciones, que la invencion
puede implementarse por medio de tanto hardware como software, y que varios 'medios' o 'unidades' pueden
representarse por el mismo elemento de hardware o software, y un procesador puede cumplir la funcién de una o
mas unidades, posiblemente en cooperacion con elementos de hardware.

Referencia [1]: "A novel Milti-View Video Coding Scheme Based on H.264; por GuopingLi, Yun He; ICICS-PCM
2003, 15-18 de diciembre 2003, Singapur, IEEE 0-7893-8185-8/03/$17.00"

Referencia [2]: "Efficient Prediction Structures for Multi-View Video Coding; por Philipp Merkle et al; IEEE 2007"
Referencia [3]: "Depth image based rendering, compression and transmission for a new approach on 3D TV" por
Christoph Fehn (véase http://iphome.hhi.de/fehn/Publications/fehn_EI2004.pdf)
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REIVINDICACIONES
1. Método para proporcionar puntos de entrada para un flujo de datos de video,

- comprendiendo el flujo de datos de video una multitud de subflujos, multitud que representa un flujo de datos de
video en 3D y comprende al menos un subflujo en 2D que comprende una version en 2D codificada
independientemente de los datos de video en 3D y al menos un subflujo auxiliar que comprende una parte
codificada de manera dependiente de los datos de video en 3D que representa un flujo de datos de informacion
de profundidad o que representa cualquiera de una vista izquierda o una vista derecha mientras que el subflujo
en 2D representa la otra de una de una vista izquierda o una vista derecha; comprendiendo el método,

- definir puntos de entrada en el flujo de datos de video, en el que se definen los puntos de entrada a una
distancia en el tiempo entre si para posibilitar que el modo de reproduccion en 3D sea un modo de
representacion de los datos de video en 3D a una velocidad diferente de la velocidad original recuperando y
decodificando fragmentos no adyacentes del subflujo en 2D y recuperando y decodificando de manera
dependiente correspondientes fragmentos del subflujo auxiliar basandose en recuperar los puntos de entrada;

- almacenar los puntos de entrada definidos almacenando direcciones de punto de entrada que proporcionan la
localizacién de los puntos de entrada definidos,

caracterizado por que el método comprende

- almacenar el subflujo en 2D vy el subflujo auxiliar de manera separada en un soporte de registro,

- generar una tabla de punto de entrada que comprende asociar la tabla de punto de entrada con los datos de
video en 3D definiendo puntos de entrada principales en el subflujo en 2D y puntos de entrada auxiliares en el
subflujo auxiliar, y

- almacenar la tabla de punto de entrada en el soporte de registro para posibilitar dicho modo de reproduccién en
3D basandose en recuperar los puntos de entrada principales y los puntos de entrada auxiliares desde la tabla
de punto de entrada almacenada.

2. Método de acuerdo con la reivindicacién 1, en el que asociar la tabla de punto de entrada comprende establecer
una asociacion desde respectivos puntos de entrada principales a correspondientes puntos de entrada auxiliares
usando los mismos valores de indicacion de tiempo de presentacion (PTS).

3. Método de acuerdo con la reivindicacion 1 o 2, en el que asociar la tabla de punto de entrada comprende
proporcionar los puntos de entrada auxiliares en una tabla de punto de entrada separada para el subflujo auxiliar.

4. Método de acuerdo con la reivindicacion 1, en el que el flujo de datos de video comprende

- datos de video en 3D de multiples vistas, multiples vistas que incluyen al menos una vista izquierda y una vista
derecha; o

en el que el al menos un subflujo auxiliar comprende al menos uno de

- un flujo de datos de informacion de profundidad;

- un flujo de datos de informacion de transparencia;

- un flujo de datos de informacién de oclusion; o

en el que el flujo de datos de video comprende multiples subflujos auxiliares y los puntos de entrada comprenden
puntos de entrada auxiliares Unicamente para un subconjunto seleccionado de dichos multiples subflujos auxiliares
para representar una version reducida de los datos de video en 3D durante el modo de reproduccion.

5. Método de acuerdo con la reivindicacién 1, en el que el método comprende las etapas de:

generar una primera subtabla de punto de entrada, asociada con el subflujo en 2D, y

generar una segunda subtabla de punto de entrada, asociada con el subflujo auxiliar, y

formar la tabla de punto de entrada asociada con los datos de video en 3D mediante la primera subtabla de
punto de entrada y la segunda subtabla de punto de entrada.

6. Método de acuerdo con la reivindicacién 1, en el que el método comprende la etapa de:

definir, para cada punto de entrada, un conjunto de multiples direcciones de punto de entrada, que incluyen al menos
una primera direcciéon de punto de entrada a un punto de entrada principal y al menos una segunda direcciéon de
punto de entrada a una direccién de punto de entrada auxiliar correspondiente.

7. Método de acuerdo con la reivindicacién 1, en el que el método comprende proporcionar el soporte de registro que
tiene el flujo de datos y la tabla de punto de entrada almacenada en los mismos.

8. Dispositivo para proporcionar puntos de entrada para un flujo de datos de video,
- comprendiendo el flujo de datos de video una multitud de subflujos, multitud que representa un flujo de datos de

video en 3D y comprende al menos un subflujo en 2D que comprende una version en 2D codificada
independientemente de los datos de video en 3D y al menos un subflujo auxiliar que comprende una parte
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codificada de manera dependiente de los datos de video en 3D que representa un flujo de datos de informacion
de profundidad o que representa cualquiera de una vista izquierda o una vista derecha mientras que el subflujo
en 2D representa la otra de una de una vista izquierda o una vista derecha; comprendiendo el aparato:

- medios (18) para definir puntos de entrada en el flujo de datos de video, en el que se definen los puntos de
entrada a una distancia en el tiempo entre si para posibilitar que el modo de reproduccién en 3D sea un modo de
representacion de los datos de video en 3D a una velocidad diferente de la velocidad original recuperando y
decodificando fragmentos no adyacentes del subflujo en 2D y recuperando y decodificando de manera
dependiente correspondientes fragmentos del subflujo auxiliar basandose en recuperar los puntos de entrada, y

- medios (13) para almacenar los puntos de entrada definidos almacenando direcciones de punto de entrada que
proporcionan la localizacién de los puntos de entrada definidos,

caracterizado por que

- el dispositivo esta dispuesto para almacenar el subflujo en 2D vy el subflujo auxiliar de manera separada en un
soporte (14) de grabacion, y

- los medios (18) para definir puntos de entrada estan dispuestos para

- generar una tabla de punto de entrada que comprende asociar la tabla de punto de entrada con los datos de
video en 3D definiendo puntos de entrada principales en el subflujo en 2D y puntos de entrada auxiliares en el
subflujo auxiliar, y

- los medios (13) para almacenar estan dispuestos para almacenar la tabla de punto de entrada en el soporte de
registro para posibilitar dicho modo de reproduccién en 3D basandose en recuperar los puntos de entrada
principales y los puntos de entrada auxiliares desde la tabla de punto de entrada almacenada.

9. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 8, en el que el dispositivo comprende medios de escritura para
almacenar el flujo de datos de video y la tabla de punto de entrada en el soporte de registro.

10. Dispositivo para reproducir datos de video, comprendiendo el aparato

- medios (51,58) para recibir un flujo de datos de video,

- comprendiendo el flujo de datos de video una multitud de subflujos, multitud que representa un flujo de datos de
video en 3D y comprende al menos un subflujo en 2D que comprende una version en 2D codificada
independientemente de los datos de video en 3D y al menos un subflujo auxiliar que comprende una parte
codificada de manera dependiente de los datos de video en 3D que representa un flujo de datos de informacion
de profundidad o que representa cualquiera de una vista izquierda o una vista derecha mientras que el subflujo
en 2D representa la otra de una de una vista izquierda o una vista derecha; y

- medios (48) para modo de reproduccion en 3D que es un modo de representacion de los datos de video en 3D
a una velocidad diferente de la velocidad original reproduciendo los datos de video en 3D recuperando y
decodificando fragmentos no adyacentes del subflujo en 2D y recuperando y decodificando de manera
dependiente correspondientes fragmentos del subflujo auxiliar basandose en recuperar puntos de entrada,
caracterizado por que

- los medios (51,58) para recibir un flujo de datos de video estan dispuestos para recuperar el subflujo en 2D y el
subflujo auxiliar de manera separada de un soporte de registro, y para recuperar una tabla de punto de entrada
segun se define en cualquiera de las reivindicaciones 1-7 del soporte de registro, y

- los medios (48) para modo de reproducciéon en 3D estan dispuestos para reproducir los datos de video en 3D
basandose en recuperar puntos de entrada principales en el subflujo en 2D y puntos de entrada auxiliares en el
subflujo auxiliar desde la tabla de punto de entrada recuperada.

11. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacién 10, en el que los medios (48) para modo de reproducciéon en 3D
estan dispuestos para recuperar, para respectivos puntos de entrada principales, correspondientes puntos de
entrada auxiliares usando los mismos valores de indicacion de tiempo de presentacion (PTS).

12. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacién 10 u 11, en el que los medios (48) para modo de reproduccion en 3D
estan dispuestos para recuperar los puntos de entrada auxiliares desde una tabla de punto de entrada separada
para el subflujo auxiliar.

13. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacién 10, en el que los medios (48) para modo de reproduccion en 3D
estan dispuestos para recuperar

los puntos de entrada principales desde una primera subtabla de punto de entrada asociada con el subflujo en 2D, y
los puntos de entrada auxiliares desde una segunda subtabla de punto de entrada asociada con el subflujo auxiliar.

14. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 10, en el que el dispositivo comprende medios (58) de lectura para
leer el flujo de datos de video y la tabla de punto de entrada desde el soporte de registro.

15. Medio (14,54) de almacenamiento que comprende una sefial (15) que transporta datos de video, comprendiendo
la sefal:

- un flujo de datos de video que comprende una multitud de subflujos, multitud que representa un flujo de datos
de video en 3D y comprende al menos un subflujo en 2D que comprende una version en 2D codificada
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independientemente de los datos de video en 3D y al menos un subflujo auxiliar que comprende una parte
codificada de manera dependiente de los datos de video en 3D que representa un flujo de datos de informacion
de profundidad o que representa cualquiera de una vista izquierda o una vista derecha mientras el subflujo en 2D
representa la otra de una de una vista izquierda o una vista derecha;

- tener el flujo de datos de video puntos de entrada definidos a una distancia en el tiempo entre si para posibilitar
que el modo de reproduccion en 3D sea un modo de representacion de los datos de video en 3D a una velocidad
diferente de la velocidad original recuperando y decodificando fragmentos no adyacentes del subflujo en 2D y
recuperando y decodificando de manera dependiente correspondientes fragmentos del subflujo auxiliar
basandose en recuperar los puntos de entrada;

caracterizado por que la sefial (15) comprende

- una tabla de punto de entrada segun se define en cualquiera de las reivindicaciones 1-7 que comprende los
puntos de entrada definidos por direcciones de punto de entrada almacenadas que proporcionan la localizacion
de los puntos de entrada definidos, y en el que

- el subflujo en 2D y el subflujo auxiliar se almacenan de manera separada en el medio de almacenamiento, y

- la tabla de punto de entrada esta asociada con los datos de video en 3D y comprende puntos de entrada
principales en el subflujo en 2D y puntos de entrada auxiliares en el subflujo auxiliar para posibilitar dicho modo
de reproduccion en 3D basandose en recuperar los puntos de entrada principales y los puntos de entrada
auxiliares desde la tabla de punto de entrada almacenada.

16. Medio de almacenamiento de acuerdo con la reivindicacion 15, en el que la tabla de punto de entrada
comprende una asociacién de cada punto de entrada principal a un correspondiente punto de entrada auxiliar
usando los mismos valores de indicacion de tiempo de presentacion (PTS).

17. Medio de almacenamiento de acuerdo con la reivindicaciéon 15 o 16, en el que la sefal comprende los puntos de
entrada auxiliares en una tabla de punto de entrada separada para el subflujo auxiliar.

18. Medio de almacenamiento de acuerdo con la reivindicacion 15, en el que la sefial comprende
los puntos de entrada principales en una primera subtabla de punto de entrada asociada con el subflujo en 2D, y
los puntos de entrada auxiliares en una segunda subtabla de punto de entrada asociada con el subflujo auxiliar.

19. Medio de almacenamiento de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 15 a 18, en el que el medio de
almacenamiento es un soporte (54) de grabacién de un tipo legible 6pticamente que tiene una pista que tiene
marcas detectables épticamente, propiedades detectables épticamente de las marcas que representan la sefial.

20. Método de representacion datos de video basandose en una sefial desde un medio (14) de almacenamiento de
acuerdo con la reivindicacién 15, comprendiendo el método:

- recibir una sefal (15) que comprende un flujo de datos de video,

- comprendiendo el flujo de datos de video una multitud de subflujos, multitud que representa un flujo de datos de
video en 3D y comprende al menos un subflujo en 2D que comprende una version en 2D codificada
independientemente de los datos de video en 3D y al menos un subflujo auxiliar que comprende una parte
codificada de manera dependiente de los datos de video en 3D que representa un flujo de datos de informacion
de profundidad o que representa cualquiera de una vista izquierda o una vista derecha mientras que el subflujo
en 2D representa la otra de una de una vista izquierda o una vista derecha; y

- representar el modo de reproduccién en 3D que es un modo de representacion de los datos de video en 3D a
una velocidad diferente de la velocidad original reproduciendo los datos de video en 3D recuperando y
decodificando fragmentos no adyacentes del subflujo en 2D y recuperando y decodificando de manera
dependiente correspondientes fragmentos del subflujo auxiliar basandose en recuperar puntos de entrada,
caracterizado por que

- el método comprende recuperar el subflujo en 2D y el subflujo auxiliar de manera separada del medio de
almacenamiento y recuperar una tabla de punto de entrada como se define en cualquiera de las reivindicaciones
1-7 desde el medio de almacenamiento; y

- representar el modo de reproduccion en 3D de los datos de video en 3D reproduciendo los datos de video en
3D es basandose en recuperar puntos de entrada principales en el subflujo en 2D y puntos de entrada auxiliares
en el subflujo auxiliar de la tabla de punto de entrada recuperada.

21. Método de acuerdo con la reivindicacion 20, en el que la representacion de modo de reproducciéon en 3D
comprende recuperar, para respectivos puntos de entrada principales, correspondientes puntos de entrada auxiliares
usando los mismos valores de indicacién de tiempo de presentacion (PTS).

22. Método de acuerdo con la reivindicacion 20 o 21, en el que la representacion de modo de reproduccion en 3D
comprende recuperar los puntos de entrada auxiliares desde una tabla de punto de entrada separada para el
subflujo auxiliar.

23. Método de acuerdo con la reivindicacion 20, en el que el método comprende recuperar
los puntos de entrada principales desde una primera subtabla de punto de entrada asociada con el subflujo en 2D, y
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los puntos de entrada auxiliares desde una segunda subtabla de punto de entrada asociada con el subflujo auxiliar.
24. Producto de programa informatico que comprende un conjunto de instrucciones, que cuando se cargan en un

procesador, provocan que el procesador lleve a cabo el método de acuerdo con una cualquiera de las
reivindicaciones 1-7 o de las reivindicaciones 20-23.
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CPI_type [Significado
0 reservado
1 Tipo EP_map
2 reservado
3-15 reservado
FIG. 6
CPl _type | Significado
0 reservado
1 Tipo de EP_map
2 EP_map_MVC
3-15 reservado
FIG. 7
EP_stream_type | Significado
0 reservado
1 Tipo de video 1
2 reservado
3 audio
4 -7 reservado
8 MVC_stream_type
FIG. 8
T0 T1 T2 T3 T4
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Sintaxis N.° de bits |[Mneménica
EP_map_for_one_stream_PID(EP_stream_type, Nc,Nf) {
EP_fine_table_strart_address 32 uimsbf
for (i=0; i<Nc; i++) {
Ref to EP fine id/// 18 uimsbf
PTS_EP coarse//]/ 14 uimsbf
SPN_EP_coarse/i/ 32 uimsbf
MVC_ENTRY {
TEMPORAL VECTOR]i]{
PTS _EP coarse///
SPN_EP coarse///
SPATIAL VECTOR[i]{
PTS_EP_coarse//]/
SPN_EP_coarse///
!
}
for (i=0; i<X; i++) {
Padding_word 16 bslbf
}
for (EP_fine_id = 0;
EP fine id < Nf;
EP fine id ++) {
is_angle_change_piont/EP_fine_id] 1 bslbf
I_end_position_offset/FP_fine id] 3 bslbf
PTS_EP fine/EP fine_id] 11 uimsbf
SPN_EP_fine/EP_fine_id] 17 uimsbf

MVC_ENTRY {

TEMPORAL_VECTOR[I]{

PTS_EP_fine/EP_fine_id]

SPN_EP_fine/EP_fine_id]

SPATIAL_VECTOR]i]{

PTS_EP_fine/EP_fine_id]

SPN_EP_fine/EP fine_id]

FIG. 11
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