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DESCRIPCION
Procedimiento de decodificacion de imagenes y dispositivo de decodificacion de imagenes

[Campo Técnico]

La presente invencion se refiere a un procedimiento de codificacion de imagenes y un procedimiento de
decodificacion de imagenes.

[Antecedentes de la técnica]

En general, en el procesamiento de codificacion de una imagen en movimiento, la cantidad de informaciéon se reduce
por compresion para lo que se hace uso de la redundancia de una imagen en movimiento en la direccion espacial y
en la direccion temporal. En general, la conversion a un dominio de frecuencia se realiza como un procedimiento en
el que se usa la redundancia en la direcciéon espacial, y la codificacién usando la prediccion entre imagenes (en lo
sucesivo en el presente documento, la prediccion se denomina inter prediccion) se realiza como un procedimiento de
compresion para el que se usa la redundancia en la direccion temporal. En la codificacién de inter prediccién, una
imagen actual se codifica usando, como imagen de referencia, una imagen codificada que precede o sigue a la
imagen actual en orden de tiempo de visualizacion. Posteriormente, se obtiene un vector de movimiento realizando
una estimacion de movimiento en la imagen actual haciendo referencia a la imagen de referencia. A continuacion, la
redundancia en la direccion temporal se elimina usando una diferencia calculada entre los datos de imagenes de la
imagen actual y los datos de imagenes de prediccion que se obtienen mediante la compensacion de movimiento
basandose en el vector de movimiento obtenido (véase NPL 1, por ejemplo). En este caso, en la estimacion de
movimiento, se calculan los valores de diferencia entre los bloques actuales en la imagen actual y los bloques en la
imagen de referencia, y se determina un bloque que tiene el valor de diferencia menor en la imagen de referencia
como un bloque de referencia. A continuacion, se estima un vector de movimiento a partir del bloque actual y del
bloque de referencia.

El documento D1 (JUNG J Y COL.: “Proposition for robust parsing with temporal predictor’, 95. REUNION MPEG;
24-1-2011 - 28-1-2011; DAEGU; (MOTION IMAGEN GRUPO DE exPERTOS o ISO/IEC JTC1/SC29/WG11) “n.°
m18957, 21 de enero de 2011 (21-01-2011), XP030047526,) se refiere a la construccion de una lista de candidatos
de fusion donde los predictores no disponibles se reemplazan por vectores de movimiento cero. Sin embargo, el
documento D1 no especifica mas los vectores de movimiento cero (uni/bi direccional, direcciéon de prediccion y/o
indice de imagen de referencia) y no revela un procedimiento iterativo para completar la lista de candidatos.

[Lista de citas]
[Bibliografia no patentada]

[NPL 1] Recomendacion ITU-T H.264 “Advanced video coding for generic audiovisual services”, marzo de 2010
[NPL 2] JCT-VC, “WD3: Working Draft 3 of High-Efficiency Video Coding”, JCTVC-E603, marzo de 2011

[Sumario de la invencion]

[Problema técnico]

Todavia puede desearse aumentar la eficacia de codificacion para la codificacion y la decodificacion de imagenes en
las que se usa la inter prediccion, mas alla de la técnica convencional descrita anteriormente.

En vista de lo presente, el objeto de la presente invencion es proporcionar un procedimiento y un aparato de
decodificacion de imagenes con el que se aumenta la eficacia de codificacion para decodificar una imagen usando
inter prediccion.

[Solucién al problema]

Esto se consigue mediante las caracteristicas de las reivindicaciones independientes. La presente invencion se
define en las reivindicaciones independientes. La divulgaciéon habilitante para la invencion se encuentra en la
realizacion 3 y en las figuras 14-15, 20. Las realizaciones restantes deben entenderse como ejemplos que no
describen partes de la presente invencion.

Deberia observarse que estos aspectos generales o especificos pueden implementarse como un sistema, un
procedimiento, un circuito integrado, un programa de ordenador, un medio de grabacion legible por ordenador tal
como un disco compacto de memoria de solo lectura (CD-ROM), o como cualquier combinacion de un sistema, un
procedimiento, un circuito integrado, un programa de ordenador y un medio de grabacion legible por ordenador.

[Efectos ventajosos de la invencion]

De acuerdo con un aspecto de la presente invencion, puede aumentarse la eficacia de codificacion para codificar y
decodificar imagenes usando inter prediccion.
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[Breve descripcion de los dibujos]

La figura 1A es un diagrama para ilustrar una lista de imagenes de referencia a modo de ejemplo para una
imagen B.

La figura 1B es un diagrama para ilustrar una lista de imagenes de referencia a modo de ejemplo de una
direccion 0 de prediccién para una imagen B.

La figura 1C es un diagrama para ilustrar una lista de imagenes de referencia a modo de ejemplo de una
direccion 1 de prediccién para una imagen B.

La figura 2 es un diagrama para ilustrar vectores de movimiento para su uso en el modo de prediccion de vector
de movimiento temporal.

La figura 3 muestra un vector de movimiento a modo de ejemplo de un bloque vecino para su uso en el modo de
fusion.

La figura 4 es un diagrama para ilustrar una lista de candidatos de bloque de fusién a modo de ejemplo.

La figura 5 muestra una relacion entre el tamario de una lista de candidatos de bloque de fusion y las secuencias
de bits asignadas a los indices de candidatos de bloque de fusion.

La figura 6 es un diagrama de flujo que muestra un ejemplo de un procedimiento para codificar cuando se usa el
modo de fusion.

La figura 7 es un diagrama de flujo que muestra un procedimiento para decodificar usando el modo de fusion.

La figura 8 muestra la sintaxis para la unién de los indices de candidatos de bloque de fusion a un flujo de bits.

La figura 9 es un diagrama de bloques que muestra una configuracion de un aparato de codificacion de
imagenes de acuerdo con la realizacion 1.

La figura 10 es un diagrama de flujo que muestra las operaciones de procesamiento del aparato de codificacion
de imagenes de acuerdo con la realizacion 1.

La figura 11 muestra una lista de candidatos de bloque de fusibn a modo de ejemplo de acuerdo con la
realizacion 1.

La figura 12 es un diagrama de flujo que ilustra un procedimiento para calcular los candidatos de bloque de
fusion y el tamafio de una lista de candidatos de bloque de fusién de acuerdo con la realizacion 1.

La figura 13 es un diagrama de flujo que ilustra un procedimiento para determinar si un candidato de bloque de
fusion es o no un candidato utilizable para la fusion y para actualizar el nimero total de candidatos utilizables
para la fusién de acuerdo con la realizacion 1.

La figura 14 es un diagrama de flujo que ilustra un procedimiento para afiadir un candidato de bloque de fusion
cero de acuerdo con la realizacion 1.

La figura 15 es un diagrama de flujo que ilustra un procedimiento para determinar si hay o no un candidato de
blogue de fusién cero de acuerdo con la realizacién 1.

La figura 16 muestra un ejemplo de un bloque de fusion cero de acuerdo con la realizacion 1.

La figura 17 es un diagrama de flujo que ilustra un procedimiento para seleccionar un candidato de bloque de
fusion de acuerdo con la realizacion 1.

La figura 18 es un diagrama de bloques que muestra una configuracion de un aparato de codificacion de
imagenes de acuerdo con la realizacion 2.

La figura 19 es un diagrama de flujo que muestra las operaciones de procesamiento del aparato de codificacion
de imagenes de acuerdo con la realizacion 2.

La figura 20 es un diagrama de bloques que muestra la configuracion de un aparato de decodificacion de
imagenes de acuerdo con la realizacion 3.

La figura 21 es un diagrama de flujo que muestra las operaciones de procesamiento del aparato de
decodificacion de imagenes de acuerdo con la realizacion 3.

La figura 22 es un diagrama de blogques que muestra una configuracion de un aparato de decodificacion de
imagenes de acuerdo con la realizacion 4.

La figura 23 es un diagrama de flujo que muestra las operaciones de procesamiento del aparato de
decodificacion de imagenes de acuerdo con la realizacion 4.

La figura 24 es un diagrama de bloques que muestra una configuracion de un aparato de codificacion de
imagenes de acuerdo con la realizacion 5.

La figura 25 es un diagrama de flujo que muestra las operaciones de procesamiento del aparato de codificacion
de imagenes de acuerdo con la realizacion 5.

La figura 26 muestra una lista de candidatos de bloque de fusibn a modo de ejemplo de acuerdo con la
realizacion 5.

La figura 27 es un diagrama de flujo que ilustra un procedimiento para calcular los candidatos de bloque de
fusion y el tamafio de una lista de candidatos de bloque de fusién de acuerdo con la realizacion 5.

La figura 28 es un diagrama de flujo que ilustra un procedimiento para actualizar el nimero total de candidatos
utilizables para la fusién de acuerdo con la realizacion 5.

La figura 29 es un diagrama de flujo que ilustra un procedimiento para afadir un nuevo candidato de acuerdo con
la realizacion 5.

La figura 30 es un diagrama de bloques que muestra una configuracion de un aparato de codificacion de
imagenes de acuerdo con la realizacion 6.

La figura 31 es un diagrama de flujo que muestra las operaciones de procesamiento del aparato de codificacion
de imagenes de acuerdo con la realizacion 6.

La figura 32 es un diagrama de bloques que muestra una configuracion de un aparato de decodificacion de
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imagenes de acuerdo con la realizacion 7.

La figura 33 es un diagrama de flujo que muestra las operaciones de procesamiento del aparato de
decodificacion de imagenes de acuerdo con la realizacion 7.

La figura 34 es un diagrama de flujo que ilustra un procedimiento para establecer el tamafio de una lista de
candidatos de bloque de fusién de acuerdo con la realizacion 7.

La figura 35 es un diagrama de flujo que ilustra un procedimiento para calcular un candidato de bloque de fusion
de acuerdo con la realizacién 7.

La figura 36 muestra la sintaxis para la unién de los indices de candidatos de bloque de fusion a un flujo de bits.
La figura 37 muestra una sintaxis a modo de ejemplo en el caso donde el tamafio de una lista de candidatos de
bloque de fusion se fije en el valor maximo del nimero total de candidatos de bloque de fusion.

La figura 38 es un diagrama de bloques que muestra una configuracion de un aparato de decodificacion de
imagenes de acuerdo con la realizacion 8.

La figura 39 es un diagrama de flujo que muestra las operaciones de procesamiento del aparato de
decodificacion de imagenes de acuerdo con la realizacion 8.

La figura 40 muestra una configuracion general de un sistema de suministro de contenido para implementar unos
servicios de distribucion de contenido.

La figura 41 muestra una configuracion general de un sistema de difusion digital.

La figura 42 muestra un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de una configuracién de un televisor.

La figura 43 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de una configuracién de una unidad de
reproduccion/grabacion de informacion que lee y escribe informacion desde y en un medio de grabacion que es
un disco optico.

La figura 44 muestra un ejemplo de una configuracion de un medio de grabacion que es un disco optico.

La figura 45A muestra un ejemplo de un teléfono movil.

La figura 45B es un diagrama de bloques que muestra un ejemplo de una configuracion de un teléfono mavil.

La figura 46 ilustra una estructura de datos multiplexados.

La figura 47 muestra esquematicamente como se multiplexa cada flujo en datos multiplexados.

La figura 48 muestra como un flujo de video se almacena en un flujo de paquetes PES con mas detalle.

La figura 49 muestra una estructura de paquetes TS y paquetes de origen en los datos multiplexados.

La figura 50 muestra una estructura de datos de un PMT.

La figura 51 muestra una estructura interior de informacién de datos multiplexados.

La figura 52 muestra una estructura interior de informacion de atributos de flujo.

La figura 53 muestra unas etapas para identificar datos de video.

La figura 54 es un diagrama de blogues que muestra un ejemplo de una configuraciéon de un circuito integrado
para implementar el procedimiento de codificacion de imagenes en movimiento y el procedimiento de
decodificacion de imagenes en movimiento de acuerdo con cada una de las realizaciones.

La figura 55 muestra una configuracion para cambiar entre las frecuencias de excitacion.

La figura 56 muestra las etapas para identificar datos de video y para cambiar entre las frecuencias de
excitacion.

La figura 57 muestra un ejemplo de una tabla de consulta en la que los estandares de datos de video estan
asociados con las frecuencias de excitacion.

La figura 58A es un diagrama que muestra un ejemplo de una configuracién para compartir un moédulo de una
unidad de procesamiento de senales.

La figura 58B es un diagrama que muestra otro ejemplo de una configuracién para compartir un moédulo de la
unidad de procesamiento de senales.

[Descripcion de las realizaciones]

(Conocimiento subyacente que forma la base de la presente invencion)

En un esquema de codificacién de imagenes en movimiento ya estandarizado, que se conoce como H.264, se usan
tres tipos de imagenes imagen |, imagen P, e imagen B para la reduccién de la cantidad de informacién por
compresion.

La imagen | no se codifica mediante la codificacion de inter prediccion. Especificamente, la imagen | se codifica por
prediccion dentro de la imagen (en lo sucesivo en el presente documento la prediccion se denomina como intra
prediccion). La imagen P se codifica por codificacion de inter prediccion haciendo referencia a una imagen codificada
que precede 0 que sigue a la imagen actual en el orden de tiempo de visualizacion. La imagen B se codifica por
codificacion de inter prediccion haciendo referencia a dos imagenes codificadas que preceden y que siguen a la
imagen actual en el orden de tiempo de visualizacion.

En la codificacion de inter prediccion, se genera una lista de imagenes de referencia para identificar una imagen de
referencia. En una lista de imagenes de referencia, los indices de imagen de referencia se asignan a las imagenes
de referencia codificadas a las que se hara referencia en la inter prediccion. Por ejemplo, dos listas de imagenes de
referencia (LO, L1) se generan para una imagen B debido a que puede codificarse haciendo referencia a dos
imagenes.
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La figura 1A es un diagrama para ilustrar una lista de imagenes de referencia a modo de ejemplo para una imagen
B. La figura 1B muestra una lista 0 (LO) de imagenes de referencia a modo de ejemplo para una direccion 0 de
prediccion en prediccion bidireccional. En la lista 0 de imagenes de referencia, el indice 0 de imagenes de referencia
que tiene un valor de 0 se asigna a una imagen 0 de referencia con un nimero 2 de orden de visualizacion. El indice
0 de imagenes de referencia que tiene un valor de 1 se asigna a una imagen 1 de referencia con un nimero 1 de
orden de visualizacion. El indice 0 de imagen de referencia que tiene un valor de 2 se asigna a una imagen 2 de
referencia con un numero 0 de orden de visualizacién. En otras palabras, cuanto menor sea la distancia temporal de
una imagen de referencia de la imagen actual, menor sera el indice de imagen de referencia asignado a la imagen
de referencia.

Por otro lado, la figura 1C muestra una lista 1 (L1) de imagenes de referencia a modo de ejemplo para una direccion
1 de prediccién en la prediccién bidireccional. En la lista 1 de imagenes de referencia, el indice 1 de imagenes de
referencia que tiene un valor de 0 se asigna a una imagen 1 de referencia con un numero 1 de orden de
visualizacion. El indice 1 de imagenes de referencia que tiene un valor de 1 se asigna a una imagen 0 de referencia
con un numero 2 de orden de visualizacion. El indice 2 de imagen de referencia que tiene un valor de 2 se asigna a
una imagen 2 de referencia con un nimero 0 de orden de visualizacion.

De esta manera, es posible asignar los indices de imagen de referencia que tienen valores diferentes entre las
direcciones de prediccion para una imagen de referencia (las imagenes 0 y 1 de referencia en la figura 1A) o para
asignar el indice de imagen de referencia que tiene el mismo valor para ambas direcciones a una imagen de
referencia (la imagen 2 de referencia en la figura 1A).

En un procedimiento de codificacion de imagenes en movimiento denominado como H.264 (véase NPL 1), esta
disponible un modo de estimacién de vector de movimiento como un modo de codificaciéon para una inter prediccion
de cada bloque actual en una imagen B. En el modo de estimacién de vector de movimiento, se codifica un valor de
diferencia entre los datos de imagenes de un bloque actual y los datos de imagenes de prediccion y un vector de
movimiento usado para generar los datos de imagenes de prediccion. Ademas, en el modo de estimacion de vector
de movimiento, la prediccién bidireccional y la prediccion unidireccional pueden realizarse selectivamente. En la
prediccion bidireccional, se genera una imagen de prediccion haciendo referencia a dos imagenes codificadas, una
de las cuales precede a la imagen actual a codificar y la otra que sigue a la imagen actual. En la prediccion
unidireccional, se genera una imagen de prediccién haciendo referencia a una imagen codificada que precede o que
sigue a una imagen actual a codificar.

Ademas, en el procedimiento de codificacion de imagenes en movimiento denominado como H.264, puede
seleccionarse un modo de codificacién denominado como un modo de prediccién de vector de movimiento temporal
para obtener un vector de movimiento en la codificacién de una imagen B. El procedimiento de codificacion de inter
prediccion realizado en el modo de prediccion de vector de movimiento temporal se describira a continuacion usando
la figura 2. La figura 2 es un diagrama para ilustrar los vectores de movimiento para su uso en el modo de prediccion
de vector de movimiento temporal. Especificamente, la figura 2 muestra un caso donde un bloque a en una imagen
B2 se codifica en el modo de prediccién de vector de movimiento temporal.

En la codificacién, se usa un vector vb de movimiento que se ha usado para codificar un bloque b localizado en la
misma posicion en una imagen P3, que es una imagen de referencia que sigue a la imagen B2, como la posicion del
bloque a en la imagen B2 (en el caso, el bloque b se denomina en lo sucesivo en el presente documento como un
bloque co-localizado del bloque a). El vector vb de movimiento es un vector de movimiento usado para codificar el
bloque b haciendo referencia a la imagen P1.

Se obtienen dos bloques de referencia para el bloque A a partir de una imagen de referencia delantera y una imagen
de referencia trasera, es decir, una imagen P1 y una imagen P3 usando los vectores de movimiento paralelos al
vector vb de movimiento. A continuacion, el bloque a se codifica mediante una prediccién bidireccional basada en los
dos bloques de referencia obtenidos. Especificamente, en la codificacién del bloque a, se usa un vector val de
movimiento para hacer referencia a la imagen P1, y un vector va2 de movimiento se usa para hacer referencia a la
imagen P3.

Ademas, un modo de fusién se trata como un modo de inter prediccion para codificar cada bloque actual en una
imagen B o una imagen P (véase NPL 2). En el modo de fusion, se codifica un bloque actual usando una direccion
de predicciodn, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia que son duplicaciones de las utilizadas
para codificar un bloque vecino del bloque actual. En este momento, las duplicaciones del indice y otras del bloque
vecino se adjuntan a un flujo de bits de tal manera que la direcciéon de movimiento, el vector de movimiento y el
indice de imagen de referencia utilizados para la codificacion puedan seleccionarse en la decodificacion. Un ejemplo
concreto para esto se proporciona a continuacion haciendo referencia a la figura 3.

La figura 3 muestra un vector de movimiento a modo de ejemplo de un bloque vecino para su uso en el modo de
fusion. En la figura 3, un bloque A vecino es un bloque codificado localizado a la izquierda inmediata de un bloque
actual. Un bloque B vecino es un bloque codificado localizado inmediatamente por encima del bloque actual. Un
blogue C vecino es un bloque codificado localizado inmediatamente a la derecha por encima del bloque actual. Un
bloque D vecino es un bloque codificado localizado inmediatamente a la izquierda por debajo del bloque actual.
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El bloque A vecino es un bloque codificado mediante prediccion unidireccional en la direccion 0 de prediccién. El
blogue A vecino tiene un vector MvLO_A de movimiento que tiene la direcciéon 0 de prediccion como un vector de
movimiento con respecto a una imagen de referencia indicado por un indice RefLO_A de imagen de referencia de la
direccioén 0 de prediccion. En este caso, MvLO indica un vector de movimiento que hace referencia a una imagen de
referencia especificada en una lista 0 (LO) de imagenes de referencia. MvL1 indica un vector de movimiento que
hace referencia a una imagen de referencia especificada en una lista 1 (L1) de imagenes de referencia.

El bloque B vecino es un bloque codificado mediante prediccion unidireccional en la direccion 1 de prediccion. El
blogue B vecino tiene un vector MvL1_B de movimiento que tiene la direccién 1 de prediccion como un vector de
movimiento con respecto a una imagen de referencia indicado por un indice RefL1_B de imagen de referencia de la
direccion 1 de prediccion.

El bloque C vecino es un bloque codificado mediante intra prediccion.

El bloque D vecino es un bloque codificado mediante prediccion unidireccional en la direccion 0 de prediccion. El
blogue D vecino tiene un vector MvLO_D de movimiento que tiene la direccién 0 de prediccién como un vector de
movimiento con respecto a una imagen de referencia indicado por un indice RefLO_D de imagen de referencia de la
direccién 0 de prediccion.

En este caso, por ejemplo, una combinacion de una direccion de prediccion, un vector de movimiento y un indice de
imagen de referencia con la que el bloque actual puede codificarse con la mas alta eficacia de codificacion se
selecciona como una direccion de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia del
bloque actual a partir de las direcciones de prediccion, los vectores de movimiento y los indices de imagen de
referencia de los bloques vecinos A a D, y una direccién de prediccion, un vector de movimiento y un indice de
imagen de referencia que se calculan usando un bloque co-localizado en un modo de predicciéon de vector de
movimiento temporal. A continuacién, un indice de candidatos de bloque de fusion que indica el bloque seleccionado
que tiene la direccion de prediccion, el vector de movimiento y el indice de imagen de referencia se adjunta a un flujo
de bits.

Por ejemplo, cuando se selecciona el bloque A vecino, el bloque actual se codifica usando el vector MvLO_A de
movimiento que tiene la direccion 0 de prediccion y el indice RefLO_A de imagen de referencia. A continuacion, solo
el indice de candidatos de bloque de fusion que tiene un valor de 0 que indica el uso del bloque A vecino como se
muestra en la figura 4 se adjunta a un flujo de bits. De este modo se reduce la cantidad de informaciéon en una
direccion de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia.

Ademas, en el modo de fusion, un candidato que no puede usarse para codificar (en lo sucesivo en el presente
documento denominado como un candidato no utilizable para la fusion), y un candidato que tenga una combinacion
de una direccion de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia idéntica a una
combinacion de una direccion de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia de
cualquier otro bloque de fusién (en lo sucesivo en el presente documento denominado como candidato idéntico) se
eliminan de los candidatos de bloque de fusion como se muestra en la figura 4.

De esta manera, el numero total de candidatos de bloque de fusién se reduce de tal manera que puede reducirse la
cantidad de cédigo asignado a los indices de candidatos de bloque de fusion. En este caso, “no utilizable para la
fusion” significa (1) que el candidato de bloque de fusion se ha codificado por intra prediccion, (2) que el candidato
de bloque de fusién esta fuera del limite de un segmento que incluye el bloque actual o el limite de una imagen que
incluye el bloque actual, o (3) que el candidato de bloque de fusion esta aun por codificar.

En el ejemplo mostrado en la figura 4, el bloque C vecino es un bloque codificado por intra prediccion. El candidato
de bloque de fusiéon que tiene el indice 3 de candidato de bloque de fusién es, por lo tanto, un candidato no utilizable
para la fusién y se elimina de la lista de candidatos de bloque de fusion. El bloque D vecino es idéntico en la
direccion de prediccion, el vector de movimiento y el indice de imagen de referencia al bloque A vecino. El candidato
de bloque de fusion que tiene el indice 4 de candidato de bloque de fusién se elimina de la lista de candidatos de
bloque de fusién. Como resultado, el nimero total de candidatos de bloque de fusion es finalmente tres, y el tamafio
de la lista de candidatos de bloque de fusién se establece en tres.

Los indices de candidatos de bloque de fusion estan codificados por codificacion de longitud variable asignando
secuencias de bits de acuerdo con el tamafio de cada lista de candidatos de bloque de fusién como se muestra en la
figura 5. Por lo tanto, en el modo de fusién, la cantidad de cédigo se reduce al cambiar las secuencias de bits
asignadas a los indices de modo de fusién de acuerdo con el tamafio de cada lista de candidatos de bloque de
fusion.

La figura 6 es un diagrama de flujo que muestra un ejemplo de un procedimiento para codificar cuando se usa el
modo de fusién. En la etapa S1001, los vectores de movimiento, los indices de imagen de referencia y las
direcciones de prediccion de los candidatos de bloque de fusion se obtienen a partir de bloques vecinos y de un
bloque co-localizado. En la etapa S1002, los candidatos idénticos y los candidatos no utilizables para la fusion se
eliminan de los candidatos de bloque de fusién. En la etapa S1003, el niumero total de candidatos de bloque de
fusion después de la eliminacién se establece como el tamafio de la lista de candidatos de bloque de fusion. En la

6



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ES 2703 799 T3

etapa S1004, se determina el indice de candidatos de bloque de fusién a usar para codificar el bloque actual. En la
etapa S1005, el indice de candidatos de bloque de fusion determinado se codifica realizando una codificacion de
longitud variable en una secuencia de bits de acuerdo con el tamafio de la lista de candidatos de bloque de fusion.

La figura 7 es un diagrama de flujo que muestra un ejemplo de un procedimiento para decodificar usando el modo de
fusion. En la etapa S2001, los vectores de movimiento, los indices de imagen de referencia y las direcciones de
prediccion de los bloques candidatos de fusion se obtienen a partir de bloques vecinos y de un bloque co-localizado.
En la etapa S2002, los candidatos idénticos y los candidatos no utilizables para la fusion se eliminan de los
candidatos de bloque de fusion. En la etapa S2003, el nimero total de candidatos de bloque de fusién después de la
eliminacién se establece como el tamafio de la lista de candidatos de bloque de fusién. En la etapa S2004, el indice
de candidatos de bloque de fusién a usar para decodificar un bloque actual se decodifica a partir de un flujo de bits
usando el tamafo de la lista de candidatos de bloque de fusién. En la etapa S2005, la decodificacion de un bloque
actual se realiza generando una imagen de prediccidon usando el candidato de bloque de fusion indicado por el
indice de candidatos de bloque de fusién decodificado.

La figura 8 muestra la sintaxis para la unién de los indices de candidatos de bloque de fusién a un flujo de bits. En la
figura 8, merge_idx representa un indice de candidatos de bloque de fusién, y merge_flag representa un indicador
de fusion. NumMergeCand representa el tamafio de una lista de candidatos de bloque de fusion. NumMergeCand se
establece en el niumero total de candidatos de bloque de fusién después de que se eliminen los candidatos no
utilizables para la fusion y los candidatos idénticos de los candidatos de bloque de fusion.

La codificacion o decodificacion de una imagen se realiza usando el modo de fusidon en la manera descrita
anteriormente.

Sin embargo, en el modo de fusién, un vector de movimiento para su uso en la codificacion de un bloque actual se
calcula a partir de un candidato de bloque de fusion vecino del bloque actual. A continuacion, por ejemplo, cuando
un bloque actual a codificar es una region estacionaria y su bloque vecino es una region de objetos en movimiento,
la eficacia de codificacion puede disminuir debido a la falta de aumento en la precision de la prediccion en el modo
de fusion debido a que los vectores de movimiento utilizables en el modo de fusion se ven afectados por la regién de
objetos en movimiento.

Un procedimiento de codificacion de imagenes de acuerdo con un aspecto de la presente invencion es un
procedimiento de codificacion de imagenes para codificar una imagen sobre una base de bloque por bloque para
generar un flujo de bits, e incluye: obtener, como primer candidato de fusién, un candidato de fusion basado en una
direccion de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia que se han usado para
codificar un blogue espacial o temporalmente vecino a un bloque actual a codificar, siendo el candidato de fusién
una combinacién de una direccion de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia para
su uso en la codificacién del bloque actual; obtener, como segundo candidato de fusién, un candidato de fusién que
tiene un vector de movimiento que es un vector predeterminado; seleccionar un candidato de fusién a usar para la
codificacion del bloque actual a partir del primer candidato obtenido y del segundo candidato de fusion obtenido; y
unir un indice para identificar el candidato de fusion seleccionado al flujo de bits.

Con este procedimiento, un candidato de fusidbn que tiene un vector de movimiento, que es un vector
predeterminado, puede obtenerse como un segundo candidato de fusion. Por lo tanto, es posible obtener un
candidato de fusion que tenga un vector de movimiento y otros para una regioén estacionaria como, por ejemplo, un
segundo candidato de fusién. En ofras palabras, un bloque actual que tiene un movimiento predeterminado se
codifica de manera eficaz de tal manera que puede aumentarse la eficacia de codificacion.

Por ejemplo, en la obtencion de un candidato de fusién como un segundo candidato de fusién, puede obtenerse el
segundo candidato de fusion para cada imagen de referencia relacionada.

Con esto, un segundo candidato de fusién puede obtenerse para cada imagen de referencia. Por lo tanto, es posible
aumentar la variedad de candidatos de fusiéon de tal manera que la eficacia de codificacion pueda aumentarse aun
mas.

Por ejemplo, el vector predeterminado puede ser un vector cero.

Con esto, un candidato de fusion que tiene un vector de movimiento para una region estacionaria puede obtenerse
debido a que el vector predeterminado es un vector cero. Por lo tanto, es posible aumentar aiin mas la eficacia de
codificacion cuando un bloque actual a codificar es una region estacionaria.

Por ejemplo, el procedimiento de codificacion de imagenes puede incluir ademas determinar un nimero maximo de
candidatos de fusion; y determinar si el numero total del primer candidato de fusion obtenido es o no menor que el
numero maximo; en el que la obtencién de un candidato de fusion como un segundo candidato de fusién se realiza
cuando se determina que el nimero total del primer candidato de fusién es menor que el nimero maximo.

Con esto, puede obtenerse un segundo candidato de fusién cuando se determina que el nuimero total de los
primeros candidatos de fusion es menor que el nimero maximo. Por consiguiente, el numero total de candidatos de
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fusiéon puede aumentarse dentro de un intervalo que no exceda el numero maximo, de tal manera que puede
aumentarse la eficacia de codificacion.

Por ejemplo, en la unién, el indice puede codificarse usando el nimero maximo determinado, y el indice codificado
puede unirse al flujo de bits.

Con este procedimiento, puede codificarse un indice para identificar un candidato de fusién usando el numero
maximo determinado. En otras palabras, un indice puede codificarse independientemente del nimero total de
candidatos de fusion realmente obtenidos. Por lo tanto, incluso cuando se pierde la informacién necesaria para
obtener un candidato de fusién (por ejemplo, la informacién sobre un bloque co-localizado), aun se puede
decodificar un indice y, por lo tanto, se mejora la resistencia al error. Ademas, un indice puede decodificarse
independientemente del numero total de candidatos de fusiéon realmente obtenidos. En otras palabras, puede
decodificarse un indice sin esperar a la obtenciéon de candidatos de fusion. En otras palabras, puede generarse un
flujo de bits para el que la obtencion de candidatos de fusién y la decodificacion de indices puede realizarse en
paralelo.

Por ejemplo, en la codificacion, la informacién que indica el nimero maximo determinado puede unirse ademas al
flujo de bits.

Con esto, la informacion que indica el nimero maximo determinado puede unirse a un flujo de bits. Por lo tanto, es
posible cambiar los nimeros maximos por la unidad apropiada de tal manera que pueda aumentarse la eficacia de
codificacion.

Por ejemplo, en la obtencidon de un primer candidato de fusion, un candidato de fusién que es una combinacién de
una direccion de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia puede obtenerse como el
primer candidato de fusién, siendo la combinacién diferente de una combinacién de una direccién de prediccién, un
vector de movimiento y un indice de imagen de referencia de cualquier primer candidato de fusion obtenido
anteriormente.

Con esto, un candidato de fusion que es una combinacién de una direccion de prediccion, un vector de movimiento y
un indice de imagen de referencia idéntica a una combinacion de una direcciéon de prediccidon, un vector de
movimiento y un indice de imagen de referencia de cualquier primer candidato de fusidon obtenido anteriormente
puede eliminarse de los primeros candidatos de fusion. Como resultado, el niumero total de los segundos candidatos
de fusién puede aumentarse de tal manera que pueda aumentarse la variedad de combinaciones de una direccién
de predicciéon, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia para un candidato de fusion
seleccionable. Por lo tanto, es posible aumentar aiin mas la eficacia de codificacion.

Por ejemplo, el procedimiento de codificacion de imagenes puede incluir ademas cambiar un procedimiento de
codificacion entre un primer procedimiento de codificacién conforme a un primer estandar y un segundo proceso de
codificacién conforme a un segundo estandar; y unir, al flujo de bits, la informacién de identificacion que indica el
primer estandar o el segundo estandar al que se ajusta el procedimiento de codificacion después del cambio, en el
que cuando el procedimiento de codificacidon se cambia al primer procedimiento de codificacién, la obtencién de un
candidato de fusion como primer candidato de fusion, la obtencion de un candidato de fusiébn como segundo
candidato de fusion, la seleccion y la unién se realizan como el primer procedimiento de codificacion.

Con esto, es posible realizar de manera cambiable el primer procedimiento de codificacién conforme al primer
estandar y el segundo procedimiento de codificacion conforme al segundo estandar.

Ademas, un procedimiento de decodificacion de imagenes de acuerdo con un aspecto de la presente invencién es
un procedimiento para decodificar, sobre una base de bloque por bloque, una imagen codificada incluida en un flujo
de bits e incluye: obtener, como primer candidato de fusién, un candidato de fusion basado en una direccion de
prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia que se han usado para decodificar un
blogque espacial o temporalmente vecino a un bloque actual a decodificar, siendo el candidato de fusién una
combinacion de una direccion de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia para su
uso en la decodificacion del bloque actual; obtener, como segundo candidato de fusién, un candidato de fusion que
tiene un vector de movimiento que es un vector predeterminado; obtener, a partir del flujo de bits, un indice para
identificar un candidato de fusion; y seleccionar, basandose en el indice obtenido, un candidato de fusion a partir del
primer candidato de fusion y del segundo candidato de fusion, utilizandose el candidato de fusion para la
decodificacion de un bloque actual.

Con este procedimiento, un candidato de fusién que tiene un vector de movimiento que es un vector predeterminado
puede obtenerse como un segundo candidato de fusion. Por lo tanto, es posible obtener un candidato de fusién que
tenga un vector de movimiento y otros para una region estacionaria como, por ejemplo, un segundo candidato de
fusion. Esto hace posible decodificar apropiadamente un flujo de bits generado codificando de manera eficaz un
bloque que tiene un movimiento predeterminado, de tal manera que un flujo de bits codificado con una mayor
eficacia de codificacién puede decodificarse apropiadamente.
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Por ejemplo, en la obtencién de un candidato de fusién como segundo candidato de fusion, puede obtenerse el
segundo candidato de fusion para cada imagen de referencia relacionada.

Con esto, puede obtenerse un segundo candidato de fusién para cada imagen de referencia. Por lo tanto, la
variedad de candidatos de fusién aumenta, de tal manera que un flujo de bits codificado con una mayor eficacia de
codificacion puede decodificarse adecuadamente.

Por ejemplo, el vector predeterminado puede ser un vector cero.

Con esto, un candidato de fusion que tiene un vector de movimiento para una region estacionaria puede obtenerse
debido a que el vector predeterminado es un vector cero. Por lo tanto, es posible decodificar adecuadamente un flujo
de bits codificado con una mayor eficacia de codificacion.

Por ejemplo, el procedimiento de decodificacion de imagenes puede incluir ademas: determinar un nimero maximo
de candidatos de fusion; y determinar si el nimero total del primer candidato de fusién obtenido es o no menor que
el nimero maximo, en el que la obtencion de un candidato de fusidon como segundo candidato de fusion se realiza
cuando se determina que el numero total del primer candidato de fusion obtenido es mas pequefio que el nimero
maximo.

Con esto, puede obtenerse un segundo candidato de fusién cuando se determina que el numero total de los
primeros candidatos de fusién es menor que el nimero maximo. Por consiguiente, el numero total de candidatos de
fusion puede aumentarse dentro de un intervalo que no exceda el nimero maximo, de tal manera que un flujo de bits
codificado con una mayor eficacia de codificacion puede decodificarse adecuadamente.

Por ejemplo, en la obtencién, el indice codificado y unido al flujo de bits puede obtenerse decodificando el indice
usando el numero maximo determinado.

Con esto, un indice para identificar un candidato de fusiéon puede decodificarse usando un nimero maximo
determinado. En otras palabras, un indice puede decodificarse independientemente del nimero total de candidatos
de fusién realmente obtenidos. Por lo tanto, incluso cuando se pierde la informacién necesaria para obtener un
candidato de fusion (por ejemplo, la informacion sobre un bloque co-localizado), puede decodificarse un indice y, por
lo tanto, se mejora la resistencia al error. Ademas, un indice puede decodificarse sin esperar a la obtencion de los
candidatos de fusién, de tal manera que la obtencion de los candidatos de fusion y la decodificacion de los indices
puede realizarse en paralelo.

Por ejemplo, en la determinaciéon de un nimero maximo de un candidato de fusién, el nUmero maximo puede
determinarse basandose en la informacién unida al flujo de bits e indicando el nimero maximo.

Con esto, puede determinarse un nimero maximo basandose en la informacién unida a un flujo de bits. Por lo tanto,
es posible decodificar una imagen codificada usando los nimeros maximos cambiados por la unidad apropiada.

Por ejemplo, en la obtencion de un candidato de fusion como un primer candidato de fusion, un candidato de fusion
que es una combinacién de una direccion de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de
referencia puede obtenerse como el primer candidato de fusién, siendo la combinaciéon diferente de una combinacién
de una direccién de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia de cualquier primer
candidato de fusion obtenido anteriormente.

Con esto, un candidato de fusion que es una combinacién de una direccion de prediccion, un vector de movimiento y
un indice de imagen de referencia idéntica a una combinacion de una direcciéon de prediccion, un vector de
movimiento y un indice de imagen de referencia de cualquier primer candidato de fusidon obtenido anteriormente
puede eliminarse de los primeros candidatos de fusién. Como resultado, puede aumentarse el nimero total de los
segundos candidatos de fusién de tal manera que pueda aumentarse la variedad de combinaciones de una direccion
de predicciéon, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia para un candidato de fusion
seleccionable. Por lo tanto, es posible decodificar adecuadamente un flujo de bits codificado con una mayor eficacia
de codificacion.

Por ejemplo, el procedimiento de decodificacion de imagenes puede incluir ademas: cambiar un procedimiento de
decodificacion entre un primer procedimiento de decodificacion conforme a un primer estandar y un segundo
procedimiento de decodificacion conforme a un segundo estandar, de acuerdo con la informacion de identificacion
que esta unida al flujo de bits e indicar o bien el primer estandar o el segundo estandar, en el que cuando el
procedimiento de decodificacién se cambia al primer procedimiento de decodificacion, la obtencién de un candidato
de fusion como primer candidato de fusioén, la obtencidon de un candidato de fusién como segundo candidato de
fusion, la obtencidn, y la seleccién se realizan como el primer procedimiento de decodificacion.

Con esto, es posible realizar de manera cambiable el primer procedimiento de decodificaciéon conforme al primer
estandar y el segundo procedimiento de codificacion conforme al segundo estandar.
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Deberia observarse que estos aspectos generales o especificos pueden implementarse como un sistema, un
procedimiento, un circuito integrado, un programa de ordenador, un medio de grabacion legible por ordenador tal
como un disco compacto de memoria de solo lectura (CD-ROM), o como cualquier combinacion de un sistema, un
procedimiento, un circuito integrado, un programa de ordenador y un medio de grabacion legible por ordenador.

Un aparato de codificacion de imagenes y un aparato de decodificacion de imagenes de acuerdo con un aspecto de
la presente invencién se describira especificamente a continuacion haciendo referencia a los dibujos.

Cada una de las realizaciones a modo de ejemplos descritas a continuacion muestra un ejemplo especifico. Los
valores numéricos, las formas, los materiales, los elementos constituyentes, la disposicion y la conexiéon de los
elementos constituyentes, las etapas, el orden de procesamiento de las etapas, etc. mostrados en las siguientes
realizaciones a modo de ejemplo son meros ejemplos, y por lo tanto no limitan el concepto inventivo en la presente
invencion. Ademas, entre los elementos constituyentes en las siguientes realizaciones a modo de ejemplo, los
elementos constituyentes no mencionados en ninguna de las reivindicaciones independientes que definen la parte
mas genérica del concepto inventivo no se requieren necesariamente para superar las desventajas.

[Realizacion 1]

La figura 9 es un diagrama de bloques que muestra una configuracion de un aparato de codificacion de imagenes de
acuerdo con la realizacion 1. Un aparato 100 de codificacién de imagenes codifica una imagen sobre una base de
bloque por bloque para generar un flujo de bits.

Como se muestra en la figura 9, el aparato 100 de codificacion de imagenes incluye un restador 101, una unidad 102
de transformacion ortogonal, una unidad 103 de cuantificacion, una unidad 104 de cuantificacion inversa, una unidad
105 de transformacién ortogonal inversa, un sumador 106, una memoria 107 de bloque, una memoria 108 de
cuadro, una unidad 109 de intra prediccion, una unidad 110 de inter prediccién, una unidad 111 de control de inter
prediccion, una unidad 112 de determinacion de tipo de imagen, un conmutador 113, una unidad 114 de calculo de
candidato de bloque de fusién, una memoria 115 de colPic y una unidad 116 de codificacion de longitud variable.

El restador 101 resta, sobre una base de bloque por blogue, los datos de imagenes de prediccion a partir de los
datos de imagenes de entrada incluidos en una secuencia de imagenes de entrada para generar datos de error de
prediccion.

La unidad 102 de transformacion ortogonal transforma los datos de error de prediccion generados a partir de un
dominio de imagen en un dominio de frecuencia.

La unidad 103 de cuantificacién cuantifica los datos de error de prediccién transformados en un dominio de
frecuencia.

La unidad 104 de cuantificacion inversa cuantifica de manera inversa los datos de error de prediccidon cuantificados
por la unidad 103 de cuantificacion.

La unidad 105 de transformacion ortogonal inversa transforma los datos de error de prediccion cuantificados
inversamente desde un dominio de frecuencia a un dominio de imagen.

El sumador 106 afiade, sobre una base de bloque por bloque, los datos de imagenes de prediccion y los datos de
error de prediccion cuantificados inversamente por la unidad 105 de transformacion ortogonal inversa para generar
los datos de imagen reconstruida.

La memoria 107 de bloque almacena los datos de imagen reconstruida en unidades de un bloque.
La memoria 108 de cuadro almacena los datos de imagen reconstruida en unidades de un cuadro.

La unidad 112 de determinacion de tipo de imagen determina en cual de los tipos de imagenes de entre imagen |,
imagen B, e imagen P se codifican los datos de imagenes de entrada. A continuacion, la unidad 112 de
determinacion de tipo de imagen genera informacion de tipo imagen que indica el tipo de imagen determinado.

La unidad 109 de intra prediccion genera los datos de imagenes de intra prediccion de un bloque actual realizando
intra prediccion, que usa datos de imagen reconstruida almacenados en la memoria 107 de bloque en unidades de
un bloque.

La unidad 110 de inter prediccidon genera los datos de imagenes de inter prediccion de un bloque actual realizando
inter prediccion, que usa datos de imagen reconstruida almacenados en la memoria 108 de cuadro en unidades de
un cuadro y un vector de movimiento obtenidos por un procedimiento que incluye la estimacion de movimiento.

Cuando un bloque actual esta codificado por la codificacién de intra prediccion, el conmutador 113 emite datos de
imagenes de intra prediccion generados por la unidad 109 de intra prediccién como datos de imagenes de prediccion
del bloque actual al restador 101 y al sumador 106. Por ofra parte, cuando un bloque actual esta codificado por la
codificacion de inter prediccion, el conmutador 113 emite los datos de imagenes de inter prediccion generados por la
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unidad 110 de inter prediccion como datos de imagenes de prediccion del bloque actual al restador 101 y al sumador
106.

La unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusién obtiene los candidatos de bloque de fusién para el modo
de fusion usando los vectores de movimiento y otros de los bloques vecinos del bloque actual y un vector de
movimiento y otros del bloque co-localizado (informacién de colPic) almacenados en la memoria 115 de colPic.
Ademas, la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusién afiade el candidato de bloque de fusién obtenido
a una lista de candidatos de bloque de fusion.

Ademas, la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusién obtiene, como un nuevo candidato, un candidato
de bloque de fusiéon que tiene una direccidon de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de
referencia para una region estacionaria (en lo sucesivo en el presente documento denominada como un “candidato
de bloque de fusion cero”) que usa un procedimiento descrito mas adelante. A continuacion, la unidad 114 de calculo
de candidato de bloque de fusién afiade el candidato de bloque de fusién cero obtenido como un nuevo candidato de
blogue de fusién a la lista de candidatos de bloque de fusién. Ademas, la unidad 114 de calculo de candidato de
blogue de fusién calcula el nimero total de candidatos de bloque de fusion.

Ademas, la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusion asigna unos indices de candidatos de bloque de
fusioén teniendo cada uno un valor diferente que los candidatos de bloque de fusion obtenidos. A continuacion, la
unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusién transmite los candidatos de bloque de fusion y los indices
de candidatos de bloque de fusiéon a la unidad 111 de control de inter prediccion. Ademas, la unidad 114 de calculo
de candidato de bloque de fusién transmite el nimero total calculado de candidatos de bloque de fusién a la unidad
116 de codificacion de longitud variable.

La unidad 111 de control de inter prediccién selecciona un modo de predicciéon usando qué error de prediccion es el
mas pequefio de un modo de prediccién en el que se usa un vector de movimiento obtenido por estimacion de
movimiento (modo de estimacién de movimiento) y un modo de prediccion en el que se usa un vector de movimiento
obtenido a partir de un candidato de bloque de fusiéon (modo de fusién). La unidad 111 de control de inter prediccion
también transmite un indicador de fusion que indica si el modo de prediccion seleccionado es o no el modo de fusiéon
a la unidad 116 de codificacion de longitud variable. Ademas, la unidad 111 de control de inter prediccion transmite
un indice de candidatos de bloque de fusién correspondiente a los candidatos de bloque de fusiéon determinados a la
unidad 116 de codificacion de longitud variable cuando el modo de prediccion seleccionado es el modo de fusion.
Ademas, la unidad 111 de control de inter prediccion transfiere la informacion de colPic que incluye el vector de
movimiento y otros del bloque actual a la memoria 115 de colPic.

La unidad 116 de codificacion de longitud variable genera un flujo de bits realizando una codificacién de longitud
variable sobre los datos de error de prediccion cuantificados, el indicador de fusién, y la informacién de tipo imagen.
La unidad 116 de codificacion de longitud variable también establece el nimero total de candidatos de bloque de
fusiéon como el tamafio de la lista de candidatos de bloque de fusidon. Ademas, la unidad 116 de codificacion de
longitud variable realiza una codificacion de longitud variable en un indice de candidatos de bloque de fusién a usar
para la codificacion, asignando, de acuerdo con el tamafio de la lista de candidatos de bloque de fusién, una
secuencia de bits al indice de candidatos de bloque de fusion.

La figura 10 es un diagrama de flujo que muestra las operaciones de procesamiento del aparato 100 de codificacion
de imagenes de acuerdo con la realizacion 1.

En la etapa S101, la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusién obtiene los candidatos de bloque de
fusion a partir de los blogues vecinos y de un bloque co-localizado de un blogue actual. Ademas, la unidad 114 de
calculo de candidato de bloque de fusion calcula el tamarfio de una lista de candidatos de bloque de fusién usando
un procedimiento que se describe mas adelante.

Por ejemplo, en el caso mostrado en la figura 3, la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusion
selecciona los bloques A a D vecinos como candidatos de bloque de fusion. Ademas, la unidad 114 de calculo de
candidato de bloque de fusion calcula, como un candidato de bloque de fusioén, un bloque de fusién co-localizado
que tiene un vector de movimiento, un indice de imagen de referencia y una direcciéon de predicciéon que se calculan
a partir del vector de movimiento de un blogue co-localizado usando el modo de prediccién de tiempo.

La unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusién asigna los indices de candidatos de bloque de fusion a
los candidatos de bloque de fusidn respectivos como se muestra en (a) en la figura 11. A continuacion, la unidad 114
de calculo de candidato de bloque de fusién calcula una lista de candidatos de bloque de fusién como se muestra en
(b) en la figura 11 y el tamafio de la lista de candidatos de bloque de fusion eliminando los candidatos no utilizables
para la fusion y los candidatos idénticos y afadiendo un nuevo candidato de bloque de fusién cero usando un
procedimiento que se describe mas adelante.

Los cadigos mas cortos se asignan a los indices de candidatos de bloque de fusion de valores mas pequefos. En
otras palabras, cuanto menor sea el valor de un indice de candidatos de bloque de fusién, menor sera la cantidad de
informacién necesaria para indicar el indice de candidatos de bloque de fusién.
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Por otro lado, cuanto mayor sea el valor de un indice de candidatos de bloque de fusién, mayor sera la cantidad de
informacién necesaria para el indice de candidatos de bloque de fusién. Por lo tanto, la eficacia de codificaciéon
aumentara cuando los indices de candidatos de bloque de fusidon de valores mas pequefios se asignen a los
candidatos de bloque de fusién que tienen mas probabilidades de tener vectores de movimiento de mayor precision
e indices de imagen de referencia de mayor precision.

Por lo tanto, un posible caso es que la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusién cuente el nimero
total de veces de seleccionar cada uno de los candidatos de bloque de fusidbn como un bloque de fusion, y asigne los
indices de candidatos de bloque de fusion de valores mas pequefios a los bloques con un ndmero total mayor de
veces. Especificamente, esto puede lograrse especificando un bloque de fusién seleccionado a partir de bloques
vecinos y asignando un indice de candidatos de bloque de fusiéon de un valor mas pequefio al bloque de fusion
especificado cuando se codifica un bloque actual.

Cuando un candidato de bloque de fusién no tiene informacién tal como un vector de movimiento (por ejemplo,
cuando el bloque de fusién es un bloque codificado por intra prediccion, se localiza fuera de los limites de una
imagen o del limite de un segmento, o esta aun por codificar), el candidato de bloque de fusidn no es utilizable para
la codificacion.

En la realizacion 1, un candidato de bloque de fusién no utilizable para la codificacion se denomina como un
candidato no utilizable para la fusién, y un candidato de bloque de fusion utilizable para la codificacion se denomina
como un candidato utilizable para la fusion. Ademas, entre una pluralidad de candidatos de bloque de fusion, un
candidato de bloque de fusion idéntico en vector de movimiento, indice de imagen de referencia y direccion de
prediccién a cualquier otro bloque de fusiéon se denomina como candidato idéntico.

En el caso mostrado en la figura 3, el bloque C vecino es un candidato no utilizable para la fusion debido a que es un
blogue codificado por intra prediccion. El bloque D vecino es un candidato idéntico debido a que es idéntico en
vector de movimiento, indice de imagen de referencia y direccion de prediccion al bloque A vecino.

En la etapa S102, la unidad 111 de control de inter prediccidon selecciona un modo de prediccion basandose en la
comparacion, usando un procedimiento descrito mas adelante, entre el error de prediccion de una imagen de
prediccion generada a partir de un vector de movimiento obtenido por la estimacion de movimiento y el error de
prediccion de una imagen de prediccion generada usando un vector de movimiento obtenido a partir de un candidato
de bloque de fusién. Cuando el modo de predicciéon seleccionado es el modo de fusion, la unidad 111 de control de
inter prediccion establece el indicador de fusion en 1, y cuando no, la unidad 111 de control de inter prediccion
establece el indicador de fusién en 0.

En la etapa S103, se determina si el indicador de fusion es 1 (es decir, si el modo de prediccién seleccionado es o
no el modo de fusion).

Cuando el resultado de la determinacion en la etapa S103 es verdadero (Si, S103), la unidad 116 de codificacion de
longitud variable adjunta el indicador de fusion a un flujo de bits en la etapa S104. Posteriormente, en la etapa S105,
la unidad 116 de codificacion de longitud variable asigna secuencias de bits de acuerdo con el tamafio de la lista de
candidatos de bloque de fusidn como se muestra en la figura 5 a los indices de candidato de bloque de fusion de los
candidatos de bloque de fusion a usar para la codificacion. A continuacion, la unidad 116 de codificacion de longitud
variable realiza una codificacion de longitud variable en la secuencia de bits asignada.

Por otra parte, cuando el resultado de la determinacion en la etapa S103 es falso (S103, No), la unidad 116 de
codificacion de longitud variable adjunta la informacion en un indicador de fusiéon y un modo de vector de estimacion
de movimiento para un flujo de bits en la etapa S106.

En la realizaciéon 1, un indice de candidatos de bloque de fusion que tiene un valor de “0” se asigna al bloque A
vecino como se muestra en (a) en la figura 11. Se asigna un indice de candidatos de bloque de fusién que tiene un
valor de “1” al bloque B vecino. Se asigna un indice de candidatos de bloque de fusion que tiene un valor de “2” al
bloque de fusién co-localizado. Se asigna un indice de candidatos de bloque de fusién que tiene un valor de “3” al
bloque C vecino. Se asigna un indice de candidatos de bloque de fusién que tiene un valor de “4” al bloque D vecino.

Deberia observarse que los indices de candidatos de bloque de fusién y que tienen un valor de este tipo pueden
asignarse de otro modo. Por ejemplo, cuando se afiade un nuevo candidato de bloque de fusién cero usando un
procedimiento que se describe mas adelante, la unidad 116 de codificacion de longitud variable puede asignar
valores mas pequefios a los candidatos de bloque de fusion preexistentes y un valor mayor al nuevo candidato de
bloque de fusién cero. En otras palabras, la unidad 116 de codificacion de longitud variable puede asignar un indice
de candidatos de bloque de fusién de un valor mas pequefio a un candidato de bloque de fusion preexistente en
prioridad a un nuevo candidato.

Ademas, los candidatos de bloque de fusion no se limitan a los bloques en las posiciones de los bloques A, B, Cy D
vecinos. Por ejemplo, un bloque vecino localizado por encima del bloque D vecino inferior izquierdo puede usarse
como un candidato de bloque de fusién. Ademas, no es necesario usar todos los bloques vecinos como unos
candidatos de bloque de fusién. Por ejemplo, también es posible usar solo los bloques A y B vecinos como
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candidatos de bloque de fusion.

Ademas, aunque la unidad 116 de codificacion de longitud variable se adjunta un indice de candidatos de bloque de
fusion a un flujo de bits en la etapa S105 en la figura 10 en la realizacién 1, no siempre es necesario adjuntar dicho
indice de candidatos de bloque de fusién a un flujo de bits. Por ejemplo, la unidad 116 de codificacion de longitud
variable no necesita adjuntar un indice de candidatos de bloque de fusién a un flujo de bits cuando el tamario de la
lista de candidatos de bloque de fusién es “1”. De este modo, se reduce la cantidad de informacién en el indice de
candidatos de bloque de fusion.

La figura 12 es un diagrama de flujo que muestra los detalles del procedimiento en la etapa S101 en la figura 10.
Especificamente, la figura 12 ilustra un procedimiento para calcular los candidatos de bloque de fusién y el tamafio
de una lista de candidatos de bloque de fusion. A continuacion se describira la figura 12.

En la etapa S111, la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusién determina si un candidato [N] de
blogue de fusién es o no candidato utilizable para la fusidon que usa un procedimiento descrito mas adelante.

En este caso, N indica un valor de indice para identificar cada candidato de bloque de fusion. En la realizacion 1, N
toma valores de 0 a 4. Especificamente, el bloque A vecino en la figura 3 se asigna a un candidato [0] de bloque de
fusion. El bloque B vecino en la figura 3 se asigna a un candidato [1] de bloque de fusion. El bloque de fusion co-
localizado se asigna a un candidato [2] de bloque de fusién. El bloque C vecino en la figura 3 se asigna a un
candidato [3] de bloque de fusion. El bloque D vecino en la figura 3 se asigna a un candidato [4] de bloque de fusién.

En la etapa S112, la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusién obtiene el vector de movimiento, el
indice de imagen de referencia, y la direccion de prediccion del candidato [N] de bloque de fusién, y los afiade a una
lista de candidatos de bloque de fusion.

En la etapa S113, la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusién busca en la lista de candidatos de
bloque de fusién un candidato no utilizable para la fusién y un candidato idéntico, y elimina el candidato no utilizable
para la fusion y el candidato idéntico de la lista de candidatos de bloque de fusién como se muestra en la figura 11.

En la etapa S114, la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusién afiade un nuevo candidato de bloque
de fusioén cero a la lista de candidatos de bloque de fusién usando un procedimiento descrito mas adelante. En este
caso, cuando se afiade un nuevo candidato de bloque de fusién cero, la unidad 114 de calculo de candidato de
bloque de fusién puede reasignar los indices de candidatos de bloque de fusién de tal manera que los indices de
candidatos de bloque de fusion de los valores mas pequefios se asignan a los candidatos de bloque de fusién
preexistentes en prioridad al nuevo candidato. En otras palabras, la unidad 114 de calculo de candidato de bloque
de fusién puede reasignar los indices de candidatos de bloque de fusién de tal manera que se asigne un indice de
candidatos de bloque de fusién de un valor mayor al nuevo candidato de bloque de fusién cero. De este modo se
reduce la cantidad de codigo de los indices de candidatos de bloque de fusion.

En S115, la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusién establece el nimero total de candidatos de
blogue de fusién después de la adicion del candidato de bloque de fusién cero como el tamafio de la lista de
candidatos de bloque de fusién. En el ejemplo mostrado en la figura 11, el nimero total de candidatos de bloque de
fusion calculado usando un procedimiento que se describe mas adelante es “5”, y el tamafio de la lista de candidatos
de bloque de fusién se establece en “5”.

El nuevo candidato de bloque de fusion cero en la etapa S114, es un candidato recién afadido a los candidatos de
blogue de fusién usando un procedimiento descrito mas adelante, cuando el nimero total de candidatos de bloque
de fusidon es mas pequefio que un nimero maximo de candidatos de bloque de fusién. De esta manera, cuando el
numero total de candidatos de bloque de fusién es menor que un ndmero maximo de candidatos de bloque de
fusion, el aparato 100 de codificacion de imagenes afiade un nuevo candidato de bloque de fusién cero de tal
manera que pueda aumentarse la eficacia de codificacion.

La figura 13 es un diagrama de flujo que muestra los detalles del procedimiento en el escalon de la figura 12.
Especificamente, la figura 13 ilustra un procedimiento para determinar si un candidato [N] de bloque de fusién es un
candidato utilizable para la fusion y actualizar el nimero total de candidatos utilizables para la fusion. A continuacion,
se describira la figura 13.

En la etapa S121, la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusion determina si es verdadero o falso que
(1) un candidato [N] de bloque de fusion se ha codificado por intra prediccion, (2) el candidato [N] de bloque de
fusion es un bloque fuera del limite de un segmento que incluye el bloque actual o el limite de una imagen que
incluye el bloque actual, o (3) el candidato [N] de bloque de fusién esta aun por codificar.

Cuando el resultado de la determinacién en la etapa S121 es verdadero (S121, Si), la unidad 114 de calculo de
candidato de bloque de fusion establece el candidato [N] de bloque de fusién como un candidato no utilizable para la
fusion en la etapa S122. Por otro lado, cuando el resultado de la determinacién en la etapa S121 es falso (S121,
No), la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusion establece el candidato [N] de bloque de fusién como
un candidato utilizable para la fusién en la etapa S123.
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La figura 14 es un diagrama de flujo que muestra los detalles del procedimiento en la etapa S114 en la figura 12.
Especificamente, la figura 14 ilustra un procedimiento para afadir un candidato de bloque de fusién cero. A
continuacion, se describira la figura 14.

En la etapa S131, la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusiéon determina si el nimero total de
candidatos de bloque de fusién es o no menor que el numero total de candidatos utilizables para la fusiéon. En otras
palabras, la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusién determina si el nimero total de candidatos de
bloque de fusion esta o no todavia por debajo del nimero maximo de candidatos de bloque de fusion.

En este caso, cuando el resultado de la determinacion en la etapa S131 es verdadero (S131, Si), en la etapa S132,
la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusion determina si hay o no un nuevo candidato de bloque de
fusion cero que pueda afadirse como un candidato de bloque de fusién a la lista de candidatos de bloque de fusion.
En este caso, cuando el resultado de la determinacion en la etapa S132 es verdadero (S132, Si), en la etapa S133,
la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusion asigna un indice de candidatos de bloque de fusion que
tiene un valor al nuevo candidato de bloque de fusién cero y afiade el nuevo candidato de bloque de fusion cero a la
lista de candidatos de bloque de fusién. Ademas, en la etapa S134, la unidad 114 de calculo de candidato de bloque
de fusién aumenta el nimero total de candidatos de blogue de fusién en uno.

Por otra parte, cuando el resultado de la determinacion en la etapa S131 o en la etapa S132 es falso (S131 0 S132,
No), finaliza el procedimiento para afiadir un candidato de bloque de fusion cero. Especificamente, cuando el
numero total de candidatos de bloque de fusién ha alcanzado el nUmero maximo de candidatos de bloque de fusién,
o cuando no hay un nuevo candidato de bloque de fusion cero, finaliza el procedimiento para afiadir un nuevo
candidato de bloque de fusién cero.

La figura 15 es un diagrama de flujo que muestra los detalles del procedimiento en la etapa S132 en la figura 14.
Especificamente, la figura 15 ilustra un procedimiento para determinar si hay o no un candidato de bloque de fusion
cero. A continuacion, se describira la figura 15.

En la etapa S141, la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusién actualiza el valor de un indice refldxL0
de imagen de referencia que tiene la direccion 0 de prediccion y el valor de un indice refldxL1 de imagen de
referencia que tiene la direccion 1 de prediccion para su uso en la generacion de un candidato de bloque de fusion
cero. Los indices refldxL0 y refldxL1 de imagen de referencia tienen cada uno un valor inicial de “-1”, y aumentan en
“+1” cada vez que se realiza el procedimiento en la etapa S141. Especificamente, en primer lugar, la unidad 114 de
calculo de candidato de bloque de fusién afiade, como un candidato de bloque de fusion cero para una region
estacionaria, un candidato de bloque de fusién cero que tiene un vector de movimiento que es un vector de valor
cero (vector cero) y un indice de imagen de referencia que tiene un valor de 0 a una lista de candidatos de bloque de
fusion. A continuacion, la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusién afiade, a la lista de candidatos de
blogue de fusién, un candidato de bloque de fusién cero que tiene un vector de movimiento que es un vector de valor
cero y un indice de imagen de referencia que tiene un valor de 1.

En la etapa S142, la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusién determina si es verdadero o falso que
el valor actualizado del indice refldxLO de imagen de referencia que tiene la direccion 0 de prediccion es menor que
un nimero maximo de imagenes de referencia en la lista 0 de imagenes de referencia para la direccion 0 de
prediccion, y el valor actualizado del indice refldxL1 de imagen de referencia que tiene la direccion 1 de prediccion
es menor que un numero maximo de imagenes de referencia en la lista 1 de imagenes de referencia para la
direccién 1 de prediccion.

A continuacion, cuando el resultado de la determinacion en la etapa S142 es verdadero (S142, Si), en la etapa
S143, la unidad 114 de célculo de candidato de bloque de fusion asigna un vector de movimiento que es un vector
(0, 0) de valor cero y el indice refldxLO de imagen de referencia a la direccion 0 de prediccién del bloque de fusion
cero. Ademas, en la etapa S144, la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusién asigna un vector de
movimiento que es un vector (0, 0) de valor cero y el indice refldxL1 de imagen de referencia a la direccién 1 de
prediccién del bloque de fusion cero.

La unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusién calcula de este modo un bloque de fusién cero para la
prediccion bidireccional mediante los procedimientos en la etapa S143 y la etapa S144. La figura 16 muestra un
ejemplo de un bloque de fusién cero calculado.

En la etapa S145, la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusidn determina si la lista de candidatos de
bloque de fusion incluye o no ya un candidato de bloque de fusién idéntico en el vector de movimiento, el indice de
imagen de referencia, y la direccion de prediccion para el candidato de bloque de fusion cero calculado. En otras
palabras, la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusiéon determina si el candidato de bloque de fusién
cero calculado es o no un candidato idéntico.

Cuando el resultado de la determinacion en S145 es falso (S145, No), en la etapa S146, la unidad 114 de calculo de
candidato de bloque de fusion determina que hay un candidato de bloque de fusion cero.
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Por otro lado, cuando el resultado de la determinacion en la etapa S142 es falso (S142, No) o el resultado de la
determinacion en la etapa S145 es verdadero (S145, Si), en la etapa S147, la unidad 114 de calculo de candidato de
bloque de fusion determina que no hay un candidato de bloque de fusion cero.

De esta manera, la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusién calcula un candidato de bloque de fusion
cero que tiene un vector de movimiento que es un vector de valor cero para cada imagen de referencia relacionada,
y afiade el bloque de fusion cero calculado a una lista de candidatos de bloque de fusion. El aparato 100 de
codificacion de imagenes puede aumentar de este modo la eficacia de codificacion en el modo de fusion,
especialmente cuando un bloque actual a codificar es una regién estacionaria.

La figura 17 es un diagrama de flujo que muestra los detalles del procedimiento en la etapa S102 en la figura 10.
Especificamente, la figura 17 ilustra un procedimiento para seleccionar un candidato de bloque de fusién. A
continuacion, se describira la figura 17.

En la etapa S151, la unidad 111 de control de inter prediccién establece un indice de candidatos de bloque de fusion
a 0, el error de predicciéon minimo en el error de prediccion (coste) en el modo de estimacion de vector de
movimiento, y un indicador de fusién en 0. En este caso, el coste se calcula, por ejemplo, usando la siguiente
férmula para un modelo de optimizacién de R-D.

(Ecuacién 1)
Coste =D + AR

En la Ecuacion 1, D representa la distorsion de codificacion. Por ejemplo, D es la suma de las diferencias absolutas
entre los valores de pixeles originales de un bloque actual a codificar y los valores de pixeles obtenidos mediante la
codificacion y decodificacion del bloque actual usando una imagen de predicciéon generada usando un vector de
movimiento. R representa la cantidad de codigos generados. Por ejemplo, R es la cantidad de cddigo necesario para
codificar un vector de movimiento usado para la generacién de una imagen de prediccidon. A representa un
multiplicador de Lagrange indeterminado.

En la etapa S152, la unidad 111 de control de inter prediccion determina si el valor de un indice de candidatos de
blogue de fusién es 0 no menor que el numero total de candidatos de bloque de fusién de un bloque actual. En otras
palabras, la unidad 111 de control de inter prediccidon determina si ain hay o no un candidato de bloque de fusion en
el que aun no se ha realizado el procedimiento de la etapa S153 a la etapa S155.

Cuando el resultado de la determinacion en la etapa S152 es verdadero (S152, Si), en la etapa S153, la unidad 111
de control de inter prediccion calcula el coste para un candidato de bloque de fusion al que se asigna un indice de
candidatos de bloque de fusién. A continuacién, en la etapa S154, la unidad 111 de control de inter prediccion
determina si el coste calculado para un candidato de bloque de fusién es o no menor que el error de prediccion
minimo.

En este caso, cuando el resultado de la determinacion en la etapa S154 es verdadero, (S154, Si), la unidad 111 de
control de inter prediccion actualiza el error de predicciéon minimo, el indice de candidatos de bloque de fusion, y el
valor del indicador de fusién en la etapa S155. Por otro lado, cuando el resultado de la determinacién en la etapa
S154 es falso (S154, No), la unidad 111 de control de inter predicciéon no actualiza el error de prediccion minimo, el
indice de candidatos de bloque de fusién o el valor del indicador de fusién.

En la etapa S156, la unidad de inter prediccion de control 111 aumenta el indice de candidatos de bloque de fusion
por uno, y se repite desde la etapa S152 a la etapa S156.

Por otra parte, cuando el resultado de la determinacion en la etapa S152 es falso (S152, No), es decir, no hay mas
candidatos de bloque de fusion sin procesar, la unidad 111 de control de inter prediccion fija los valores finales de
indicador de fusion y del indice de candidatos de bloque de fusion en la etapa S157.

Por lo tanto, el aparato 100 de codificacion de imagenes de acuerdo con la realizacion 1 afiade, a una lista de
candidatos de bloque de fusién, un nuevo candidato de bloque de fusiéon que tiene un vector de movimiento y un
indice de imagen de referencia para una region estacionaria de tal manera que puede aumentarse la eficacia de
codificacion. Mas especificamente, el aparato 100 de codificacion de imagenes calcula, para cada imagen de
referencia relacionada, un candidato de bloque de fusién que tiene un vector de movimiento que es un vector de
valor cero, y afiade nuevamente el candidato de bloque de fusién calculado a una lista de candidatos de bloque de
fusion, de tal manera que puede aumentarse la eficacia de la codificacién en el modo de fusién, especialmente
cuando un bloque actual es una regién estacionaria.

Deberia observarse que el ejemplo descrito en la realizacion 1, en el que un candidato de bloque de fusion que tiene
un vector de movimiento que es un vector de valor cero se calcula como un vector de movimiento para una region
estacionaria no es limitante. Por ejemplo, teniendo en cuenta las pequefias sacudidas de la camara durante la toma
de video, la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusién puede calcular un candidato de bloque de fusiéon
que tenga, como un vector de movimiento, un vector predeterminado que tenga un valor ligeramente mayor o menor
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que un valor de 0 (por ejemplo, un vector (0, 1) de movimiento como un nuevo candidato en lugar de un candidato
de bloque de fusion cero. En este caso, la unidad 116 de codificaciéon de longitud variable puede afadir unos
parametros de compensacion, por ejemplo, (OffsetX, OffsetY) a un encabezado o a otros de entre una secuencia,
una imagen o un segmento. En este caso, la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusion calcula un
candidato de bloque de fusién que tiene un vector de movimiento (OffsetX, OffsetY) como nuevo candidato.

Deberia observarse que el ejemplo descrito en la realizacion 1 en la que el indicador de fusion siempre esta
adjuntado a un flujo de bits en el modo de fusién no es limitante. Por ejemplo, el modo de fusiéon puede
seleccionarse a la fuerza en funciéon de la forma de un bloque para su uso en la inter prediccion de un bloque actual.
En este caso, es posible reducir la cantidad de informacion al no adjuntar un indicador de fusién a un flujo de bits.

Deberia observarse que el ejemplo descrito en la realizacion 1, donde se usa el modo de fusién en el que se codifica
un bloque actual usando una direccién de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia
copiados de un bloque D vecino del bloque actual no es limitante. Por ejemplo, puede usarse un modo de fusion de
salto. En el modo de fusién de salto, un bloque actual se codifica de la misma manera que en el modo de fusién,
usando una direccion de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia copiados de un
bloque D vecino del bloque actual haciendo referencia a un lista de candidatos de bloque de fusién creada como se
muestra en (b) en la figura 11. Cuando todos los errores de prediccion resultantes son cero para el bloque actual, un
indicador de salto establecido en 1y el indicador de salto y un indice de candidatos de bloque de fusion se adjuntan
a un flujo de bits. Cuando cualquiera de los errores de prediccion resultantes no es cero, se establece un indicador
de salto en 0 y el indicador de salto, un indicador de fusién, un indice de candidatos de bloque de fusién y los errores
de prediccion se adjuntan a un flujo de bits.

Deberia observarse que el ejemplo descrito en la realizacion 1, donde se usa el modo de fusion en el que se codifica
un bloque actual usando una direccién de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia
copiados de un bloque D vecino del bloque actual no es limitante. Por ejemplo, puede codificarse un vector de
movimiento en el modo de estimacién de vector de movimiento usando una lista de candidatos de bloque de fusién
creada como se muestra en (b) en la figura 11. Especificamente, se calcula una diferencia restando un vector de
movimiento de un candidato de bloque de fusion indicado por un indice de candidatos de bloque de fusién de un
vector de movimiento en el modo de estimacion de vector de movimiento. Ademas, la diferencia calculada y el indice
de candidatos de bloque de fusion pueden adjuntarse a un flujo de bits.

Opcionalmente, puede calcularse una diferencia escalando un vector MV_Merge de movimiento de un candidato de
bloque de fusion, usando un indice Refldx_ME de imagen de referencia en el modo de estimacion de movimiento y
un indice Refldx_Merge de imagen de referencia del candidato de bloque de fusién y restando un vector MV_Merge
de movimiento escalado del candidato de bloque de fusién después de escalar el vector de movimiento en el modo
de estimacion de movimiento. A continuacion, la diferencia calculada y el indice de candidatos de bloque de fusién
pueden adjuntarse a un flujo de bits. La siguiente es una férmula a modo de ejemplo para el escalado.

(Ecuacion 2)
scaledMV_Merge = MV_Mergex (POC (Refldx_ME) - curPOC) /
(POC (Refldx_Merge) - curPOC)

En este caso, POC (Refldx_ME) representa el orden de visualizacion de una imagen de referencia indicado por un
indice Refldx_ME de imagen de referencia. POC (Refldx_Merge) representa el orden de visualizacion de una
imagen de referencia indicada por un indice Refldx_Merge de imagen de referencia. curPOC representa el orden de
visualizacion de una imagen actual a codificar.

Deberia observarse que el ejemplo descrito en la realizacion 1 en el que se genera un candidato de bloque de fusion
cero para la prediccion bidireccional a partir de un vector de movimiento que es un vector de valor cero, un indice de
imagen de referencia que tiene una direccion 0 de prediccion, y un indice de imagen de referencia que tiene una
direccion 1 de predicciéon no es limitante. Por ejemplo, la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusién
puede generar un candidato de bloque de fusion cero que tenga una direccion 0 de prediccion usando un vector de
movimiento que es un vector de valor cero y un indice de imagen de referencia que tiene una direccion 0 de
prediccion, y afiadir el candidato de bloque de fusidn cero a una lista de candidatos de bloque de fusion. Ademas, de
manera similar, la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusion puede generar un candidato de bloque de
fusion cero que tenga una direccién 1 de prediccion usando un vector de movimiento que es un vector de valor cero
y un indice de imagen de referencia que tenga una direccion 1 de prediccion, y afadir el candidato de bloque de
fusion cero a una lista de candidatos de bloque de fusion.

Deberia observarse que el ejemplo descrito en la realizacion 1 en la que los candidatos de bloque de fusion cero se
generan usando un indice de imagen de referencia que tiene un valor inicial de 0 y se aumenta en “+1” no es
limitante. Por ejemplo, la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusiéon puede generar candidatos de
bloque de fusiéon cero en orden de indices de imagen de referencia asignados a las imagenes de referencia
comenzando desde un indice de imagen de referencia asignado a la imagen de referencia mas cercana a una
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imagen actual a un indice de imagen de referencia asignado al mas lejano en el orden de visualizacion.
[Realizacion 2]

Aunque la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de fusion determina en la etapa S145 en la figura 15 si un
candidato de bloque de fusion cero es o no un candidato idéntico en la realizacién 1, esta determinacién no siempre
es necesaria. Por ejemplo, la determinacioén en la etapa S145 puede omitirse. Esto reduce la complejidad de calculo
en la obtencién de una lista de candidatos de bloque de fusion para el aparato 100 de codificacion de imagenes.

Ademas, deberia observarse que la realizacién 1 en la que se afaden los candidatos de bloque de fusién cero a una
lista de candidatos de bloque de fusién hasta que el numero total de candidatos de bloque de fusién alcanza un
numero maximo de candidatos de bloque de fusién no es limitante. Por ejemplo, la unidad 114 de calculo de
candidato de bloque de fusion puede determinar en S131 en la figura 14 si el nimero total de candidatos de bloque
de fusién ha alcanzado o no un valor de umbral predeterminado que es menor que un nimero maximo de
candidatos de bloque de fusion. Esto reduce la complejidad de calculo en la obtencién de una lista de candidatos de
bloque de fusion para el aparato 100 de codificacion de imagenes.

Ademas, deberia observarse que la realizacién 1 en la que afiadir un candidato de bloque de fusién cero a una lista
de candidatos de bloque de fusién se finaliza cuando el nimero total de candidatos de bloque de fusién alcanza un
numero maximo de candidatos de bloque de fusidn no es limitante. Por ejemplo, la determinacion en la etapa S131
en la figura 14 en cuanto a si el numero total de candidatos de bloque de fusion ha alcanzado o no el numero
maximo de candidatos de bloque de fusion puede omitirse, y la unidad 114 de calculo de candidato de bloque de
fusion puede anadir todos los nuevos candidatos de bloque de fusién cero a la lista de candidatos de bloque de
fusion hasta que resulte en que ya no hay ningun nuevo candidato de bloque de fusién cero. Esto amplia el intervalo
de candidatos de bloques de fusion opcionales para el aparato 100 de codificacion de imagenes, de tal manera que
puede aumentarse la eficacia de codificacion.

Una modificacién de este tipo del aparato de codificacion de imagenes de acuerdo con la realizacion 1 se describira
especificamente a continuacién como un aparato de codificacion de imagenes de acuerdo con la realizacion 2.

La figura 18 es un diagrama de bloques que muestra la configuraciéon de un aparato 200 de codificacion de
imagenes de acuerdo con la realizacion 2. El aparato 200 de codificacion de imagenes codifica una imagen sobre
una base de bloque por bloque para generar un flujo de bits. El aparato 200 de codificacion de imagenes incluye una
unidad 210 de obtencién de candidato de fusion, una unidad 220 de control de prediccion y una unidad 230 de
codificacion.

La unidad 210 de obtencién de candidato de fusién corresponde a la unidad 114 de calculo de candidato de bloque
de fusion en la realizacion 1. La unidad 210 de obtencién de candidato de fusién obtiene los candidatos de fusion. La
unidad 210 de obtencion de candidato de fusion genera una lista de candidatos de fusion en la que, por ejemplo,
cada uno de los indices que identifica un candidato de fusidon obtenido diferente (en lo sucesivo en el presente
documento denominados como indices de candidatos de fusién) esta asociado con los candidatos de fusion
obtenidos respectivos.

Los candidatos de fusién son unos candidatos cada uno de los cuales es una combinacion de una direccion de
prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia para su uso en la codificaciéon de un bloque
actual. Especificamente, cada uno de los candidatos de fusiéon es una combinacién que incluye al menos un
conjunto de una direccién de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia.

Los candidatos de fusién corresponden a los candidatos de bloques fusién en la realizacién 1. La lista de candidatos
de fusién es la misma que la lista de candidatos de bloque de fusion.

Como se muestra en la figura 18, la unidad 210 de obtencion de candidato de fusion incluye una primera unidad 211
de obtencion y una segunda unidad 212 de obtencion.

La primera unidad 211 de obtencién obtiene un primer candidato de fusiéon basandose, por ejemplo, en una direccion
de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia que se han usado para codificar un
bloque espacial o temporalmente vecino al bloque actual. A continuacién, por ejemplo, la primera unidad 211 de
obtencion registra los primeros candidatos de fusién obtenidos de esta manera en la lista de candidatos de fusion en
asociacion con los indices de candidatos de fusion respectivos.

El bloque espacialmente vecino es un bloque que esta dentro de una imagen que incluye el bloque actual y los
vecinos al bloque actual. Especificamente, los bloques A a D vecinos mostrados en la figura 3 son ejemplos del
bloque espacialmente vecino.

El bloque temporalmente vecino es un bloque que esta dentro de una imagen diferente de una imagen que incluye el
bloque actual y corresponde al bloque actual. Especificamente, un bloque co-localizado es un ejemplo del bloque
temporalmente vecino.
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Deberia observarse que el bloque temporalmente vecino no tiene que ser un bloque localizado en la misma posicion
que el bloque actual (bloque co-localizado). Por ejemplo, el bloque temporalmente vecino puede ser un bloque
vecino al bloque co-localizado.

Deberia observarse que la primera unidad 211 de obtenciéon puede obtener, como un primer candidato de fusion,
una combinacion de una direccion de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia que
se han usado para codificar bloques que son espacialmente vecinos del bloque actual, excepto los bloques no
utilizables para la fusion. Un bloque no utilizable para la fusiéon es un bloque codificado por intra prediccién, un
bloque fuera del limite de un segmento que incluye el bloque actual o el limite de una imagen que incluye el bloque
actual, o un bloque aun por codificar. Con esta configuracion, la primera unidad 211 de obtencion puede obtener los
primeros candidatos de fusién a partir de los bloques apropiados para obtener los candidatos de fusion.

La segunda unidad 212 de obtencion obtiene, como un segundo candidato de fusion, un candidato de fusion que
tiene un vector de movimiento que es un vector predeterminado. Especificamente, por ejemplo, la segunda unidad
212 de obtencion obtiene un segundo candidato de fusién para cada imagen de referencia relacionada. De esta
manera, el aparato 200 de codificacion de imagenes puede aumentar la variedad de candidatos de fusion, y por lo
tanto aumentar la eficacia de codificacion.

Deberia observarse que la segunda unidad 212 de obtencion no tiene necesidad de obtener un segundo candidato
de fusion para cada imagen de referencia relacionada. Por ejemplo, la segunda unidad 212 de obtencion puede
obtener los segundos candidatos de fusion para un nimero predeterminado de imagenes de referencia.

El vector predeterminado puede ser un vector cero como se describe en la realizacion 1. Con esto, la segunda
unidad 212 de obtencion puede obtener un candidato de fusiéon que tiene un vector de movimiento para una region
estacionaria. El aparato 200 de codificacion de imagenes puede lograr de esta forma una mayor eficacia de
codificacion cuando un bloque actual a codificar es una region estacionaria. Deberia observarse que el vector
predeterminado no necesita ser un vector cero.

A continuacién, por ejemplo, la segunda unidad 212 de obtencién registra unos segundos candidatos de fusion
obtenidos de esta manera en la lista de candidatos de fusién estando cada uno en asociacion con un indice de
candidatos de fusion diferente. En este momento, la segunda unidad 212 de obtencion puede registrar los segundos
candidatos de fusién en la lista de candidatos de fusién, de tal manera que los indices de candidatos de fusion
asignados a los primeros candidatos de fusion sean mas pequefios que los indices de candidatos de fusion
asignados a los segundos candidatos de fusién como en la realizacién 1. Con esto, el aparato 200 de codificacion de
imagenes puede reducir la cantidad de cédigo cuando los primeros candidatos de fusién tienen mas probabilidades
de seleccionarse como candidatos de fusion a usar para codificar que un segundo candidato de fusién de tal manera
que pueda aumentarse la eficacia de codificacion.

La unidad 220 de control de prediccion selecciona un candidato de fusidn a usar para codificar un bloque actual a
partir de los primeros candidatos de fusion y de los segundos candidatos de fusién obtenidos. En otras palabras, la
unidad 220 de control de prediccién selecciona un candidato de fusién a usar para codificar un bloque actual de la
lista de candidatos de fusion.

La unidad 230 de codificacion adjunta un indice para identificar el candidato de fusion seleccionado (indice de
candidato de fusion) a un flujo de bits. Por ejemplo, la unidad 230 de codificacién codifica un indice de candidato de
fusion usando la suma del numero total de los primeros candidatos de fusidn obtenidos y del nimero total de los
segundos candidatos de fusién obtenidos (numero total de candidatos de fusion), y adjunta el indice de candidato de
fusion codificado a un flujo de bits.

A continuacion, se describiran las operaciones del aparato 200 de codificacion de imagenes en la configuracion
descrita anteriormente.

La figura 19 es un diagrama de flujo que muestra las operaciones de procesamiento del aparato 200 de codificacion
de imagenes de acuerdo con la realizacion 2.

En primer lugar, la primera unidad 211 de obtencién obtiene un primer candidato de la fusion (S201).
Posteriormente, la segunda unidad 212 de obtencién obtiene un segundo candidato de fusion (S202).

A continuacién, la unidad 220 de control de prediccién selecciona un candidato de fusiéon que se usa para la
codificacién de un bloque actual a partir de los primeros candidatos de fusion y de los segundos candidatos de
fusion (S203). Por ejemplo, la unidad 220 de control de prediccion selecciona un candidato de fusion para el que el
coste representado por la Ecuacién 1 es un minimo de la lista de candidatos de fusién como en la realizacion 1.

Por ultimo, la unidad 230 de codificacion adjunta un indice codificado para identificar al candidato de fusion
seleccionado a un flujo de bits (S204).

De esta manera, el aparato 200 de codificacién de imagenes de acuerdo con la realizacién 2 puede obtener, como
un segundo candidato de fusién, un candidato de fusion que tenga un vector de movimiento que es un vector
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predeterminado. Por lo tanto, es posible que el aparato 200 de codificacion de imagenes obtenga, por ejemplo, un
candidato de fusién que tenga un vector de movimiento y otros para una region estacionaria como un segundo
candidato de fusion. En otras palabras, es posible que el aparato 200 de codificacion de imagenes codifique de
manera eficaz un bloque actual que tenga un movimiento predeterminado de tal manera que pueda aumentarse la
eficacia de codificacion.

[Realizacion 3]

La figura 20 es un diagrama de bloques que muestra una configuracion de un aparato 300 de decodificacion de
imagenes de acuerdo con la realizacién 3. El aparato 300 de decodificacion de imagenes es un aparato que
corresponde al aparato 200 de codificacion de imagenes de acuerdo con la realizacién 1. Especificamente, por
ejemplo, el aparato 300 de decodificacion de imagenes decodifica, sobre una base de bloque por bloque, las
imagenes codificadas incluidas en un flujo de bits generado por el aparato 100 de codificacion de imagenes de
acuerdo con la realizacion 1.

Como se muestra en la figura 20, el aparato 300 de decodificacion de imagenes incluye una unidad 301 de
decodificacion de longitud variable, una unidad 302 de cuantificacion inversa, una unidad 303 de transformacion
ortogonal inversa, un sumador 304, una memoria 305 de bloque, una memoria 306 de cuadro, una unidad 307 de
intra prediccién, una unidad 308 de inter prediccién, una unidad 309 de control de inter prediccién, un conmutador
310, una unidad 311 de calculo de candidato de bloque de fusién y una memoria 312 de colPic.

La unidad 301 de decodificacion de longitud variable genera la informacion de tipo imagen, un indicador de fusion, y
un coeficiente cuantificado realizando una decodificacion de longitud variable en un flujo de bits de entrada. Ademas,
la unidad 301 de decodificacion de longitud variable realiza la decodificacion de longitud variable en un indice de
candidatos de bloque de fusién usando el nimero total de candidatos de bloque de fusién calculado por la unidad
311 de calculo de candidato de bloque de fusién.

La unidad 302 de cuantificacion inversa cuantifica de manera inversa el coeficiente cuantificado obtenido mediante la
decodificacion de longitud variable.

La unidad 303 de transformacion ortogonal inversa genera los datos de error de prediccion transformando un
coeficiente de transformacion ortogonal obtenido por la cuantificacion inversa desde un dominio de frecuencia a un
dominio de imagen.

La memoria 305 de bloque almacena, en unidades de un bloque, los datos de imagenes decodificados generados
afadiendo los datos de error de prediccion y los datos de imagenes de prediccion.

La memoria 306 de cuadro almacena los datos de imagenes decodificados en unidades de un cuadro.

La unidad 307 de intra prediccion genera los datos de imagenes de prediccion de un bloque actual a decodificar,
realizando una intra prediccidon que usa los datos de imagenes decodificados almacenados en la memoria 305 de
bloque en unidades de un bloque.

La unidad 308 de inter prediccion genera los datos de imagenes de prediccion de un bloque actual a decodificar,
realizando una inter prediccidon que usa los datos de imagenes decodificados almacenados en la memoria 306 de
cuadro en unidades de un cuadro.

Cuando un bloque actual se decodifica por decodificacién de intra prediccion, el conmutador 310 envia los datos de
imagenes de intra prediccion generados por la unidad 307 de intra prediccién como datos de imagenes de prediccion
del blogue actual al sumador 304. Por otra parte, cuando un bloque actual se decodifica por decodificacién de inter
prediccion, el conmutador 310 envia los datos de imagenes de inter prediccion generados por la unidad 308 de inter
prediccion como datos de imagenes de prediccion del bloque actual al sumador 304.

La unidad 311 de calculo de candidato de bloque de fusién obtiene los candidatos de bloque de fusién a partir de los
vectores de movimiento y otros de los bloques vecinos del bloque actual y un vector de movimiento y otros de un
bloque co-localizado (informacién de colPic) almacenados en la memoria 312 de colPic. Ademas, la unidad 311 de
calculo de candidato de bloque de fusién afiade el candidato de bloque de fusién obtenido a una lista de candidatos
de bloque de fusion.

Ademas, la unidad 311 de calculo de candidato de bloque de fusién obtiene, como un candidato de bloque de fusion
cero, un candidato de bloque de fusién que tiene una direccién de prediccion, un vector de movimiento y un indice
de imagen de referencia para una region estacionaria usando un procedimiento descrito mas adelante. A
continuacion, la unidad 311 de calculo de candidato de bloque de fusion afiade el candidato de bloque de fusién cero
obtenido como un nuevo candidato de bloque de fusién a la lista de candidatos de bloque de fusiéon. Ademas, la
unidad 311 de calculo de candidato de bloque de fusién calcula el nimero total de candidatos de bloque de fusion.

Ademas, la unidad 311 de calculo de candidato de bloque de fusion asigna cada uno de los indices de candidatos de
blogue de fusién que tiene un valor diferente a los candidatos de bloque de fusién obtenidos. A continuacion, la
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unidad 311 de calculo de candidato de bloque de fusién transmite los candidatos de bloque de fusién a los que se
han asignado los indices de candidato de bloque de fusién a la unidad 309 de control de inter prediccion. Ademas, la
unidad 311 de calculo de candidato de bloque de fusién transmite el nimero total calculado de candidatos de bloque
de fusion a la unidad 301 de decodificaciéon de longitud variable.

La unidad 309 de control de inter prediccion hace que la unidad 308 de inter prediccion genere una imagen de inter
prediccién usando la informacion sobre el modo de estimacion de vector de movimiento cuando el indicador de
fusion decodificado es “0”. Por otro lado, cuando el indicador de fusion es “1”, la unidad 309 de control de inter
prediccién determina, basandose en un indice de candidatos de bloque de fusiéon decodificados, un vector de
movimiento, un indice de imagen de referencia y una direccioén de prediccion para su uso en la inter prediccion de
una pluralidad de candidatos de bloque de fusién. A continuacién, la unidad 309 de control de inter predicciéon hace
que la unidad 308 de inter prediccién genere una imagen de inter prediccién usando el vector de movimiento, el
indice de imagen de referencia y la direccidon de prediccion determinados. Ademas, la unidad 309 de control de inter
prediccion transfiere informacion de colPic que incluye el vector de movimiento del bloque actual a la memoria 312
de colPic.

Finalmente, el sumador 304 genera los datos de imagenes decodificados afiadiendo los datos de imagenes de
prediccion y los datos de error de prediccion.

La figura 21 es un diagrama de flujo que muestra las operaciones de procesamiento del aparato 300 de
decodificacion de imagenes de acuerdo con la realizacion 3.

En la etapa S301, la unidad 301 de decodificacion de longitud variable decodifica un indicador de fusion.

En la etapa S702, cuando el indicador de fusion es “1” (S302, Si), en la etapa S303, la unidad 311 de calculo de
candidato de bloque de fusién genera un candidato de bloque de fusion de la misma manera que en la etapa S101
en la figura 10. Ademas, la unidad 311 de calculo de candidato de bloque de fusiéon calcula el numero total de
candidatos de bloque de fusién como el tamafio de una lista de candidatos de bloque de fusion.

En la etapa S304, la unidad 301 de decodificacion de longitud variable realiza la decodificacion de longitud variable
en un indice de candidatos de bloque de fusién a partir de un flujo de bits usando el tamario de la lista de candidatos
de bloque de fusion.

En la etapa S305, la unidad 309 de control de inter prediccion hace que la unidad 308 de inter prediccion genere una
imagen de inter prediccion usando el vector de movimiento, el indice de imagen de referencia, y la direccion de
prediccién del candidato de bloque de fusién indicado por el indice de candidatos de bloque de fusién decodificado.

Cuando el indicador de fusidon es “0” en la etapa S302 (S302, No), en la etapa S306, la unidad 308 de inter
prediccion genera una imagen de inter prediccion usando la informacién en el modo de estimaciéon de vector de
movimiento decodificado por la unidad 301 de decodificacion de longitud variable.

Opcionalmente, cuando el tamafio de una lista de candidatos de bloque de fusién calculado en la etapa S303 es “1”,
puede estimarse que un indice de candidatos de bloque de fusién sea “0” sin decodificarse.

De esta manera, el aparato 300 de decodificacion de imagenes de acuerdo con la realizacion 3 afiade, a una lista de
candidatos de bloque de fusién, un nuevo candidato de bloque de fusiéon que tiene un vector de movimiento y un
indice de imagen de referencia para una region estacionaria. El aparato 300 de decodificacién de imagenes, por lo
tanto, puede decodificar apropiadamente un flujo de bits codificado con una mayor eficacia de codificacion. Mas
especificamente, un flujo de bits codificado en modo de fusidn con mayor eficacia puede decodificarse
apropiadamente usando una lista de candidatos de bloque de fusion a la que se afiade un nuevo candidato de
bloque de fusién que se calcula para cada imagen de referencia relacionada y tiene un vector de movimiento que es
un vector de valor cero, especialmente en el caso donde un blogue actual es una region estacionaria.

[Realizacion 4]

Aunque el aparato de decodificacion de imagenes de acuerdo con la realizacion 3 incluye elementos constituyentes
como se muestra en la figura 20, el aparato de decodificacion de imagenes no necesita incluir todos esos elementos
constituyentes. Una modificacion de este tipo del aparato de decodificacion de imagenes de acuerdo con la
realizacion 3 se describira especificamente a continuacion como un aparato de decodificacion de imagenes de
acuerdo con la realizacion 4.

La figura 22 es un diagrama de bloques que muestra una configuracion de un aparato 400 de decodificacion de
imagenes de acuerdo con la realizacién 4. El aparato 400 de decodificacion de imagenes es un aparato que
corresponde al aparato 200 de codificacion de imagenes de acuerdo con la realizaciéon 2. Por ejemplo, el aparato
400 de decodificacion de imagenes decodifica, sobre la base de bloque por bloque, las imagenes codificadas
incluidas en un flujo de bits generado por el aparato 200 de codificacién de imagenes de acuerdo con la realizacion
2.
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Como se muestra en la figura 22, el aparato 400 de decodificacion de imagenes incluye una unidad 410 de
obtencién de candidatos de fusién, una unidad 420 de decodificacion y una unidad 430 de control de prediccion.

La unidad 410 de obtencién de candidatos de fusién corresponde a la unidad 311 de calculo de candidato de bloque
de fusion en la realizacién 3. La unidad 410 de obtencion de candidatos de fusion obtiene los candidatos de fusion.
La unidad 410 de obtencion de candidatos de fusion genera una lista de candidatos de fusion en la que, por ejemplo,
cada uno de los indices que identifican a un candidato de fusion obtenido diferente (indices de candidatos de fusion)
esta asociado con los candidatos de fusién obtenidos respectivos.

Como se muestra en la figura 22, la unidad 410 de obtenciéon de candidatos de fusion incluye una primera unidad
411 de obtencion y una segunda unidad 412 de obtencion.

La primera unidad 411 de obtencién obtiene los primeros candidatos de fusién de la misma manera que la primera
unidad 211 de obtencién en la realizaciéon 2. Especificamente, la primera unidad 411 de obtencién obtiene los
primeros candidatos de fusion basandose, por ejemplo, en una direccion de prediccidon, un vector de movimiento y
un indice de imagen de referencia que se han usado para decodificar un bloque espacial o temporalmente vecino a
un bloque actual a decodificar. A continuacion, por ejemplo, la primera unidad 411 de obtencion registra los primeros
candidatos de fusién obtenidos de esta manera en la lista de candidatos de fusién en asociacion con los indices de
candidatos de fusion respectivos.

La segunda unidad 412 de obtencion obtiene, como un segundo candidato de fusion, un candidato de fusion que
tiene un vector de movimiento que es un vector predeterminado. Especificamente, la segunda unidad 412 de
obtencion obtiene un segundo candidato de fusién de la misma manera que la segunda unidad 212 de obtencién en
la realizacion 2. A continuacion, por ejemplo, la segunda unidad 412 de obtencion registra los segundos candidatos
de fusion obtenidos de esta manera en la lista de candidatos de fusién cada uno en asociacion con un indice de
candidatos de fusion diferente.

Mas especificamente, por ejemplo, la segunda unidad 412 de obtencién obtiene un segundo candidato de fusion
para cada imagen de referencia relacionada. Por lo tanto, aumenta la variedad de candidatos de fusién, de tal
manera que puede decodificarse adecuadamente un flujo de bits codificado con una mayor eficacia de codificacion.

El vector predeterminado puede ser un vector cero como se describe en la realizacion 1. Por lo tanto, la segunda
unidad 214 de obtencién puede obtener un candidato de fusiéon que tenga un vector de movimiento para una region
estacionaria. Con esto, el aparato 400 de decodificacion de imagenes puede decodificar apropiadamente un flujo de
bits codificado con una mayor eficacia de codificacion.

La unidad 420 de decodificacion obtiene un indice para identificar un candidato de fusion a partir de un flujo de bits.
Por ejemplo, la unidad 420 de decodificacion obtiene un indice de candidato de fusién decodificando un indice de
candidato de fusion codificado adjuntado a un flujo de bits usando la suma del nimero total de los primeros
candidatos de fusion obtenidos y el nimero total de los segundos candidatos de fusion obtenidos (numero total de
candidatos de fusion).

La unidad 430 de control de prediccion selecciona, basandose en el indice obtenido, un candidato de fusion a usar
para decodificar un bloque actual a partir de los primeros candidatos de fusion obtenidos y los segundos candidatos
de fusion obtenidos. En otras palabras, la unidad 430 de control de prediccion selecciona un candidato de fusién a
usar para decodificar un bloque actual de la lista de candidatos de fusion.

A continuacion, se explicaran las operaciones del aparato 400 de decodificacion de imagenes en la configuracion
descrita anteriormente.

La figura 23 es un diagrama de flujo que muestra las operaciones de procesamiento del aparato 400 de
decodificacion de imagenes de acuerdo con la realizacion 4.

En primer lugar, la primera unidad 411 de obtencién obtiene un primer candidato de fusion (S401). Posteriormente,
la segunda unidad 412 de obtencién obtiene un segundo candidato de fusién (S402). A continuacion, la unidad 420
de decodificacion obtiene un indice de candidato de fusion a partir de un flujo de bits (S403).

Por ultimo, la unidad 430 de control de prediccion selecciona, basandose en el indice obtenido, un candidato de
fusion a usar para decodificar un bloque actual a partir de los primeros candidatos de fusion y de los segundos
candidatos de fusion (S404).

De esta manera, el aparato 400 de decodificacion de imagenes de acuerdo con la realizacion 4 puede obtener, como
un segundo candidato de fusién, un candidato de fusion que tenga un vector de movimiento que es un vector
predeterminado. Por lo tanto, es posible que el aparato 400 de decodificacion de imagenes obtenga un candidato de
fusion que tenga un vector de movimiento y otros para una regidon estacionaria como, por ejemplo, un segundo
candidato de fusion. En otras palabras, es posible que el aparato 400 de decodificacion de imagenes decodifique
eficazmente un bloque actual que tenga un movimiento predeterminado, y decodifique apropiadamente de este
modo un flujo de bits codificado con una mayor eficacia de codificacion.
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[Realizacion 5]

Los candidatos de fusién corresponden a los candidatos de bloque de fusién en la realizacién 1. El procedimiento
para obtener el tamafo de una lista de candidatos de bloque de fusién de acuerdo con la realizacién 5 se describira
a continuacion con detalle.

En el modo de fusién de acuerdo con la realizacién 1, el nimero total de los candidatos de bloque de fusion se
establece como el tamafio de una lista de candidatos de bloque de fusién para su uso en la codificaciéon o
decodificacién de un indice de candidato de bloque de fusion. EI nimero total de candidatos de bloque de fusién se
determina después de que los candidatos no utilizables para la fusién o los candidatos idénticos se eliminen
basandose en la informacion en las imagenes de referencia que incluyen un bloque co-localizado.

Por lo tanto, se provoca una discrepancia en una secuencia de bits asignada a un indice de candidatos de bloque de
fusion entre un aparato de codificacion de imagenes y un aparato de decodificacion de imagenes en el caso donde
hay una diferencia en el nimero total de candidatos de bloque de fusion entre el aparato de codificacion y el aparato
de decodificacion de imagenes. Como resultado, el aparato de decodificacion de imagenes no puede decodificar un
flujo de bits correctamente.

Por ejemplo, cuando la informacién en una imagen de referencia a la que se hace referencia como un bloque co-
localizado se pierde debido a la pérdida de paquetes en una ruta de transmisién, se desconoce el vector de
movimiento o el indice de imagen de referencia del bloque co-localizado. En consecuencia, se desconoce la
informacion en un candidato de bloque de fusién a generar a partir del bloque co-localizado. En tal caso, ya no es
posible eliminar correctamente los candidatos no utilizables para la fusién o los candidatos idénticos de los
candidatos de bloque de fusién en la decodificacion. Como resultado, el aparato de decodificacion de imagenes no
puede obtener el tamafio correcto de una lista de candidatos de bloque de fusién y, por lo tanto, es imposible
decodificar normalmente un indice de candidatos de bloque de fusion.

Por lo tanto, el aparato de codificacion de imagenes de acuerdo con la realizacion 5 es capaz de calcular el tamafio
de una lista de candidatos de bloque de fusién para su uso en la codificacion o en la decodificacion de un indice de
candidatos de bloque de fusién, usando un procedimiento independiente de informacién en las imagenes de
referencia que incluyen un bloque co-localizado. El aparato de codificacion de imagenes consigue de este modo una
mejor resistencia al error.

La figura 24 es un diagrama de bloques que muestra una configuracion de un aparato 500 de codificacion de
imagenes de acuerdo con la realizacion 5. Para la figura 24, los elementos constituyentes en comun con la figura 9
se indican con los mismos signos de referencia, y se omite la descripcion de los mismos.

Como se muestra en la figura 24, el aparato 500 de codificacion de imagenes incluye un restador 101, una unidad
102 de transformacion ortogonal, una unidad 103 de cuantificacion, una unidad 104 de cuantificacién inversa, una
unidad 105 de transformacion ortogonal inversa, un sumador 106, una memoria 107 de bloque, una memoria 108 de
cuadro, una unidad 109 de intra prediccion, una unidad 110 de inter prediccién, una unidad 111 de control de inter
prediccion, una unidad 112 de determinacion de tipo de imagen, un conmutador 113, una unidad 514 de calculo de
candidato de bloque de fusién, una memoria 115 de colPic y una unidad 516 de codificacion de longitud variable.

La unidad 514 de calculo de candidato de bloque de fusién obtiene los candidatos de bloque de fusién para el modo
de fusion usando los vectores de movimiento y otros de los bloques vecinos del bloque actual y un vector de
movimiento y otros del bloque co-localizado (informacién de colPic) almacenados en la memoria de colPic 115. A
continuacion, la unidad 514 de calculo de candidato de bloque de fusién calcula el nimero total de candidatos
utilizables para la fusién usando un procedimiento que se describe mas adelante.

Ademas, la unidad 514 de calculo de candidato de bloque de fusién asigna los indices de candidatos de bloque de
fusion teniendo cada uno de los mismos un valor diferente que los candidatos de bloque de fusion obtenidos. A
continuacion, la unidad 514 de calculo de candidato de bloque de fusién transmite los candidatos de bloque de
fusion y los indices de candidatos de bloque de fusion a la unidad 111 de control de inter prediccion. Ademas, la
unidad 514 de calculo de candidato de bloque de fusién transmite el niUmero total calculado de candidatos utilizables
para la fusién a la unidad 116 de codificacion de longitud variable.

La unidad 516 de codificacion de longitud variable genera un flujo de bits realizando la codificacion de longitud
variable en los datos de error de prediccion cuantificados, el indicador de fusion, y la informacion de tipo imagen. La
unidad 516 de codificacion de longitud variable también establece el nimero total de candidatos utilizables para la
fusiéon como el tamafio de la lista de candidatos de bloque de fusiéon. Ademas, la unidad 516 de codificacion de
longitud variable realiza una codificacion de longitud variable en un indice de candidatos de bloque de fusién a usar
para la codificacion, asignando, de acuerdo con el tamafio de la lista de candidatos de bloque de fusién, una
secuencia de bits al indice de candidatos de bloque de fusion.

La figura 25 es un diagrama de flujo que muestra las operaciones de procesamiento del aparato 500 de codificacion
de imagenes de acuerdo con la realizacion 5. Para la figura 25, las etapas en comun con la figura 10 se indican con
los mismos signos de referencia, y se omite la descripcion de los mismos cuando sea apropiado.
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En la etapa S501, la unidad 514 de calculo de candidato de bloque de fusién obtiene los candidatos de bloque de
fusion a partir de los bloques vecinos y de un bloque de co-localizaciéon de un bloque actual. Ademas, la unidad 514
de calculo de candidato de bloque de fusién calcula el tamafo de una lista de candidatos de bloque de fusién
usando un procedimiento que se describe mas adelante.

Por ejemplo, en el caso mostrado en la figura 3, la unidad 514 de calculo de candidato de bloque de fusion
selecciona los bloques A a D vecinos como candidatos de bloque de fusion. Ademas, la unidad 514 de calculo de
candidato de bloque de fusion calcula, como un candidato de bloque de fusién, un bloque de fusién co-localizado
que tiene un vector de movimiento y otros que se calculan a partir del vector de movimiento de un bloque co-
localizado usando el modo de prediccién de tiempo.

La unidad 514 de calculo de candidato de bloque de fusién asigna los indices de candidatos de bloque de fusion a
los candidatos de bloque de fusion respectivos como se muestra en (a) en la figura 26. A continuacion, la unidad 514
de calculo de candidato de bloque de fusiéon calcula una lista de candidatos de bloque de fusién como se muestra en
(b) en la figura 26 y el tamario de la lista de candidatos de bloque de fusion eliminando los candidatos no utilizables
para la fusion y los candidatos idénticos y afiadiendo nuevos candidatos usando un procedimiento que se describe
mas adelante.

Los codigos mas cortos se asignan a los indices de candidatos de bloque de fusién de los valores mas pequefios.
En otras palabras, cuanto menor sea el valor de un indice de candidatos de blogue de fusién, menor sera la cantidad
de informacién necesaria para indicar el indice de candidatos de bloque de fusion.

Por otra parte, cuanto mayor sea el valor de un indice de candidatos de bloque de fusidn, mayor sera la cantidad de
informacién necesaria para el indice de candidatos de bloque de fusién. Por lo tanto, la eficacia de codificacion
aumentara cuando los indices de candidatos de bloque de fusidon de valores mas pequefios se asignen a los
candidatos de bloque de fusién que tienen mas probabilidades de tener vectores de movimiento de mayor precision
e indices de imagen de referencia de mayor precision.

Por lo tanto, un caso posible es que la unidad 514 de calculo de candidato de bloque de fusién cuente el nUmero
total de veces de seleccion de cada uno de los candidatos de bloque de fusion como un bloque de fusion, y asigne
los indices de candidatos de bloque de fusion de valores mas pequefios a los bloques con un mayor nimero total de
veces. Especificamente, esto puede lograrse especificando un bloque de fusién seleccionado a partir de los bloques
vecinos y asignando un indice de candidatos de bloque de fusiéon de un valor mas pequefio al bloque de fusion
especificado cuando se codifica un bloque actual.

Cuando un candidato de bloque de fusién no tiene informacién tal como un vector de movimiento (por ejemplo,
cuando el bloque de fusion es un bloque codificado por intra prediccion, se localiza fuera del limite de una imagen o
del limite de un segmento, o esta aun por codificar), el candidato de bloque de fusién no es utilizable para la
codificacion.

En la realizacion 5, un candidato de bloque de fusién no utilizable para la codificacion se denomina como un
candidato no utilizable para la fusién, y un candidato de bloque de fusion utilizable para la codificacion se denomina
como un candidato utilizable para la fusion. Ademas, entre una pluralidad de candidatos de bloque de fusion, un
candidato de bloque de fusion idéntico en vector de movimiento, indice de imagen de referencia y direccion de
prediccién a cualquier otro bloque de fusion se denomina candidato idéntico.

En el caso mostrado en la figura 3, el bloque C vecino es un candidato no utilizable para la fusion debido a que es un
blogue codificado por intra prediccion. El bloque D vecino es un candidato idéntico debido a que es idéntico en
vector de movimiento, indice de imagen de referencia y direccion de prediccion al bloque A vecino.

En la etapa S102, la unidad 111 de control de inter prediccidon selecciona un modo de prediccion basandose en la
comparacion entre el error de predicciéon de una imagen de prediccién generada usando un vector de movimiento
obtenido por la estimacién de movimiento y el error de prediccion de una imagen de prediccion generada usando un
vector de movimiento obtenido a partir de un candidato de bloque de fusién. Cuando el modo de prediccidon
seleccionado es el modo de fusion, la unidad 111 de control de inter prediccion establece el indicador de fusién en 1,
y cuando no, la unidad 111 de control de inter prediccion establece el indicador de fusion en O.

En la etapa S103, se determina si el indicador de fusién es o no 1 (es decir, si el modo de prediccion seleccionado
es o no el modo de fusion).

Cuando el resultado de la determinacion en la etapa S103 es verdadero (Si, S103), la unidad 516 de codificacion de
longitud variable adjunta el indicador de fusion a un flujo de bits en la etapa S104. Posteriormente, en la etapa S505,
la unidad 516 de codificacion de longitud variable asigna las secuencias de bits de acuerdo con el tamafio de la lista
de candidatos de bloque de fusion como se muestra en la figura 5 a los indices de candidatos de bloque de fusién
de los candidatos de bloque de fusién a usar para la codificacién. A continuacion, la unidad 516 de codificacién de
longitud variable realiza una codificacion de longitud variable en la secuencia de bits asignada.
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Por otra parte, cuando el resultado de la determinacion en la etapa S103 es falso (S103, No), la unidad 516 de
codificacion de longitud variable adjunta informacién sobre un indicador de fusién y un modo de vector de estimacion
de movimiento a un flujo de bits en la etapa S106.

En la realizaciéon 5, un indice de candidatos de bloque de fusion que tiene un valor de “0” se asigna al bloque A
vecino como se muestra en (a) en la figura 26. Se asigna un indice de candidatos de bloque de fusién que tiene un
valor de “1” al bloque B vecino. Se asigna un indice de candidatos de bloque de fusion que tiene un valor de “2” al
bloque de fusién co-localizado. Se asigna un indice de candidatos de bloque de fusién que tiene un valor de “3” al
bloque C vecino. Se asigna un indice de candidatos de bloque de fusién que tiene un valor de “4” al bloque D vecino.

Deberia observarse que los indices de candidatos de bloque de fusidon que tienen un valor de este tipo pueden
asignarse de otra manera. Por ejemplo, cuando se afiade un nuevo candidato usando el procedimiento descrito en la
realizacion 1 o un procedimiento que se describe mas adelante, la unidad 516 de codificacion de longitud variable
puede asignar valores mas pequefios a los candidatos de bloques de fusion preexistentes y un valor mas grande al
nuevo candidato. En otras palabras, la unidad 516 de codificacién de longitud variable puede asignar un indice de
candidatos de bloque de fusiéon de un valor mas pequefio a un candidato de bloque de fusion preexistente en
prioridad a un nuevo candidato.

Ademas, los candidatos de bloque de fusion no se limitan a los bloques en las posiciones de los bloques A, B, Cy D
vecinos. Por ejemplo, un bloque vecino localizado por encima del bloque D vecino inferior izquierdo puede usarse
como un candidato de bloque de fusidon. Ademas, no es necesario usar todos los bloques vecinos como candidatos
de bloque de fusiéon. Por ejemplo, también es posible usar solo los bloques A y B vecinos como candidatos de
blogue de fusién.

Ademas, aunque la unidad 516 de codificacion de longitud variable adjunta un indice de candidatos de bloque de
fusion a un flujo de bits en la etapa S505 en la figura 25 en la realizacién 5, no siempre es necesario adjuntar dicho
indice de candidatos de bloque de fusién a un flujo de bits. Por ejemplo, la unidad 116 de codificacion de longitud
variable no necesita adjuntar un indice de candidatos de bloque de fusion a un flujo de bits cuando el tamarfio de la
lista de candidatos de bloque de fusién es “1”. De este modo, se reduce la cantidad de informacién en el indice de
candidatos de bloque de fusion.

La figura 27 es un diagrama de flujo que muestra los detalles del procedimiento en la etapa S501 en la figura 25.
Especificamente, la figura 27 ilustra un procedimiento para calcular los candidatos de bloque de fusién y el tamafio
de una lista de candidatos de bloque de fusion. A continuacion, se describira la figura 27.

En la etapa S511, la unidad 514 de calculo de candidato de bloque de fusién determina si un candidato [N] de
blogue de fusién es o no un candidato utilizable para la fusién usando un procedimiento descrito mas adelante. A
continuacion, la unidad 514 de calculo de candidato de bloque de fusién actualiza el nimero total de candidatos
utilizables para la fusién de acuerdo con el resultado de la determinacion.

En este caso, N indica un valor de indice para identificar cada candidato de bloque de fusion. En la realizacion 5, N
toma valores de 0 a 4. Especificamente, el bloque A vecino en la figura 3 se asigna a un candidato [0] de bloque de
fusion. El bloque B vecino en la figura 3 se asigna a un candidato [1] de bloque de fusion. El bloque de fusion co-
localizado se asigna a un candidato [2] de bloque de fusién. El bloque C vecino en la figura 3 se asigna a un
candidato [3] de bloque de fusion. El bloque D vecino en la figura 5 se asigna a un candidato [4] de bloque de fusién.

En la etapa S512, la unidad 514 de calculo de candidato de bloque de fusién obtiene el vector de movimiento, el
indice de imagen de referencia, y la direcciéon de prediccion del candidato [N] de bloque de fusién, y los afiade a una
lista de candidatos de bloque de fusion.

En la etapa S513, la unidad 514 de calculo de candidato de bloque de fusién busca en la lista de candidatos de
bloque de fusion un candidato no utilizable para la fusion y un candidato idénticos, y elimina el candidato no utilizable
para la fusién y el candidato idéntico de la lista de candidatos de bloque de fusién como se muestra en la figura 26.

En la etapa S514, la unidad 514 de calculo de candidato de bloque de fusién afiade un nuevo candidato a la lista de
candidatos de bloque de fusidn usando un procedimiento descrito en la realizaciéon 1 o un procedimiento descrito
mas adelante. En este caso, cuando se afiade un nuevo candidato, la unidad 514 de calculo de candidato de bloque
de fusion puede reasignar los indices de candidatos de bloque de fusion de tal manera que los indices de candidatos
de blogue de fusion de valores mas pequefios se asignen a los candidatos de bloque de fusion preexistentes en
prioridad al nuevo candidato. En otras palabras, la unidad 514 de calculo de candidato de bloque de fusién puede
reasignar los indices de candidatos de bloque de fusion de tal manera que se asigne un indice de candidatos de
bloque de fusién de un valor mayor al candidato nuevo. De este modo se reduce la cantidad de cédigo de los indices
de candidatos de bloque de fusion.

En la etapa S515, la unidad 514 de calculo de candidato de bloque de fusién establece el niumero total de
candidatos utilizables para la fusion calculado en la etapa S511 como el tamafio de la lista de candidatos de bloque
de fusion. En el ejemplo mostrado en la figura 26, el numero calculado de candidatos utilizables para la fusion es “4”,
y el tamafo de la lista de candidatos de bloque de fusion se establece en “4”.
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El nuevo candidato en la etapa S514 es un candidato recién anadido a los candidatos de bloque de fusién usando el
procedimiento descrito en la realizacién 1 o un procedimiento descrito mas adelante, cuando el niumero total de
candidatos de bloque de fusién es menor que el nimero total de candidatos utilizables para la fusién. El nuevo
candidato puede ser un candidato de bloque de fusién que tiene un vector de movimiento que es un vector
predeterminado (por ejemplo, un vector cero). Los ejemplos de un nuevo candidato de este tipo incluyen un bloque
vecino localizado por encima del bloque D vecino inferior izquierdo en la figura 3, un bloque correspondiente a
cualquiera de los bloques A, B, C y D vecinos de un bloque co-localizado. Ademas, los ejemplos de un nuevo
candidato de este tipo incluyen ademas un bloque que tiene un vector de movimiento, un indice de imagen de
referencia, una direccién de prediccion y similares que se obtienen estadisticamente para la totalidad o una region
determinada de una imagen de referencia. Por lo tanto, cuando el nimero total de candidatos de bloque de fusion es
menor que el numero total de candidatos utilizables para la fusién, la unidad 514 de calculo de candidato de bloque
de fusiéon afiade un nuevo candidato que tiene un nuevo vector de movimiento, un nuevo indice de imagen de
referencia y una nueva direccion de prediccion de tal manera que pueda aumentarse la eficacia de codificacion.

La figura 28 es un diagrama de flujo que muestra los detalles del procedimiento en la etapa S511 en la figura 27.
Especificamente, la figura 28 ilustra un procedimiento para determinar si un candidato [N] de bloque de fusién es o
no un candidato utilizable para la fusién y actualizar el nimero total de candidatos utilizables para la fusion. A
continuacion, se describira la figura 28.

En la etapa S521, la unidad 514 de calculo de candidato de bloque de fusion determina si es verdadero o falso que
(1) un candidato [N] de bloque de fusion se ha codificado por intra prediccion, (2) el candidato [N] de bloque de
fusion es un bloque fuera del limite de un segmento que incluye el bloque actual o el limite de una imagen que
incluye el bloque actual, o (3) el candidato [N] de bloque de fusién esta aun por codificar.

Cuando el resultado de la determinacion en la etapa 521 es verdadero (S521, Si), la unidad 514 de calculo de
candidato de bloque de fusion establece el candidato [N] de bloque de fusién como un candidato no utilizable para la
fusion en la etapa S522. Por otro lado, cuando el resultado de la determinacion en la etapa S521 es falso (S521,
No), la unidad 514 de calculo de candidato de bloque de fusion establece el candidato [N] de bloque de fusién como
un candidato utilizable para la fusion en la etapa S523.

En la etapa S524, la unidad 514 de calculo de candidato de bloque de fusién determina si es verdadero o falso que
el candidato [N] de bloque de fusién es o bien un candidato utilizable para la fusién o un candidato de bloque de
fusion co-localizado. En este caso, cuando el resultado de la determinacién en la etapa S524 es verdadero (S524,
Si), la unidad 514 de calculo de candidato de bloque de fusion actualiza el niUmero total de candidatos de bloque de
fusiéon aumentandolo en uno en la etapa S525. Por otro lado, cuando el resultado de la determinaciéon en la etapa
S524 es falso (S524, No), la unidad 514 de calculo de candidato de bloque de fusion no actualiza el nimero total de
candidatos utilizables para la fusion.

Por lo tanto, cuando un candidato de bloque de fusién es un bloque de fusién co-localizado, la unidad 514 de calculo
de candidato de bloque de fusién aumenta el nimero total de candidatos utilizables para la fusiéon en 1,
independientemente de si el bloque co-localizado es un candidato utilizable para la fusién o un candidato no
utilizable para la fusion. Esto evita la discrepancia en el nimero de candidatos utilizables para la fusién entre el
aparato de codificacion de imagenes y el aparato de decodificacion de imagenes, incluso cuando se pierde la
informacién en un bloque de fusién co-localizado debido a un incidente tal como la pérdida de paquetes.

El nimero total de candidatos utilizables para la fusién se establece como el tamafio de la lista de candidatos de
blogue de fusién en la etapa S515 mostrado en la figura 27. Ademas, el tamafio de la lista de candidatos de bloque
de fusion se usa en la codificacion de longitud variable de los indices de candidatos de bloque de fusion en la etapa
S505 mostrada en la figura 25. Esto hace posible que el aparato 500 de codificacion de imagenes genere un flujo de
bits que puede decodificarse normalmente de tal manera que pueden obtenerse los indices de candidatos de bloque
de fusion incluso cuando se pierde informacion en la imagen de referencia que incluye un bloque co-localizado.

La figura 29 es un diagrama de flujo que muestra los detalles del procedimiento en la etapa S514 en la figura 27.
Especificamente, la figura 29 ilustra un procedimiento para afadir un nuevo candidato. A continuacion, se describira
la figura 29.

En la etapa S531, la unidad 514 de calculo de candidato de bloque de fusiéon determina si el niumero total de
candidatos de bloque de fusién es o no menor que el numero total de candidatos utilizables para la fusiéon. En otras
palabras, la unidad 514 de calculo de candidato de bloque de fusién determina si el nimero total de candidatos de
bloque de fusion esta o no aun por debajo del numero total de candidatos utilizables para la fusion.

En este caso, cuando el resultado de la determinacion en la etapa S531 es verdadero (S531, Si), en la etapa S532,
la unidad 514 de calculo de candidato de bloque de fusién determina si hay o no un nuevo candidato que puede
afiadirse como un candidato de bloque de fusién a la lista de candidatos de bloque de fusion. En este caso, cuando
el resultado de la determinacion en la etapa S532 es verdadero (S532, Si), en la etapa S533, la unidad 514 de
calculo de candidato de bloque de fusion asigna un indice de candidatos de bloque de fusion al nuevo candidato y
afiade el nuevo candidato a la lista de candidatos de bloque de fusién. Ademas, la unidad 514 de calculo de
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candidato de bloque de fusién aumenta el nimero total de candidatos de bloque de fusién en uno en la etapa S534.

Por otro lado, cuando el resultado de la determinacién en la etapa S101 o en la etapa S532 es falso (S531 o0 S532,
No), el procedimiento para afiadir un nuevo candidato finaliza. En otras palabras, el procedimiento para afiadir un
nuevo candidato finaliza cuando el numero total de candidatos de bloque de fusién es el nimero total de candidatos
utilizables para la fusion o cuando no hay un nuevo candidato.

Por lo tanto, el aparato 500 de codificacion de imagenes de acuerdo con la realizacion 5 es capaz de calcular el
tamano de una lista de candidatos de bloque de fusién para su uso en la codificacién o en la decodificacion de un
indice de candidatos de bloque de fusién, usando un procedimiento independiente de la informacién en las
imagenes de referencia que incluye un bloque co-localizado. El aparato 500 de codificacion de imagenes consigue
de este modo una mejor resistencia al error.

Mas especificamente, independientemente de si un bloque de fusién co-localizado es o no un candidato utilizable
para la fusion, el aparato 500 de codificacion de imagenes de acuerdo con la realizaciéon 5 aumenta el nimero total
de candidatos utilizables para la fusién en uno cada vez que se determina un candidato de bloque de fusién como un
bloque de fusién co-localizado. A continuacion, el aparato 500 de codificacion de imagenes determina una secuencia
de bits a asignar a un indice de candidatos de bloque de fusion, usando el nimero total de candidatos utilizables
para la fusion calculados de esta manera. El aparato 500 de codificacion de imagenes es, por lo tanto, capaz de
generar un flujo de bits a partir del que el indice de candidatos de bloque de fusién puede decodificarse
normalmente incluso cuando se pierde informacion en las imagenes de referencia que incluyen un bloque co-
localizado.

Ademas, cuando el numero total de candidatos de bloque de fusién es menor que el numero total de candidatos
utilizables para la fusion, el aparato 500 de codificacion de imagenes de acuerdo con la realizacion 5 afiade, como
candidato de bloque de fusién, un nuevo candidato que tiene un nuevo vector de movimiento, un nuevo indice de
imagen de referencia y una nueva direccion de prediccion de tal manera aumenta la eficacia de codificacion.

Deberia observarse que el ejemplo descrito en la realizacion 5 en el que el indicador de fusion se adjunta siempre a
un flujo de bits en el modo de fusién no es limitante. Por ejemplo, el modo de fusion puede seleccionarse a la fuerza
en funcion de la forma del bloque para su uso en la inter prediccion de un bloque actual. En este caso, es posible
reducir la cantidad de informacion no adjuntando un indicador de fusion a un flujo de bits.

Deberia observarse que el ejemplo descrito en la realizacion 5, donde se usa el modo de fusion, en el que un bloque
actual se codifica usando una direccion de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia
copiados de un bloque D vecino del bloque actual no es limitante Por ejemplo, puede usarse un modo de fusién de
salto. En el modo de fusién de salto, se codifica un bloque actual de la misma manera que en el modo de fusioén,
usando una direccion de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia copiados de un
blogue vecino del bloque actual haciendo referencia a una lista de candidatos de bloque de fusién creada como se
muestra en (b) en la figura 26. Cuando todos los errores de prediccion resultantes son cero para el bloque actual, se
establece un indicador de salto en 1 y el indicador de salto y un indice de candidatos de bloque de fusion se
adjuntan a un flujo de bits. Cuando cualquiera de los errores de prediccion resultantes no es cero, se establece un
indicador de salto en 0 y el indicador de salto, un indicador de fusién, un indice de candidatos de bloque de fusion y
los errores de prediccion se adjuntan a un flujo de bits.

Deberia observarse que el ejemplo descrito en la realizacion 5, donde se usa el modo de fusion, en el que un bloque
actual se codifica usando una direccion de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia
copiados de un bloque vecino del bloque actual no es limitante. Por ejemplo, un vector de movimiento en el modo de
estimacion de vector de movimiento puede codificarse usando una lista de candidatos de bloque de fusion creada
como se muestra en (b) en la figura 26. Especificamente, se calcula una diferencia restando un vector de
movimiento de un candidato de bloque de fusion indicado por un indice de candidatos de bloque de fusién de un
vector de movimiento en el modo de estimacion de vector de movimiento. Ademas, la diferencia calculada y el indice
de candidatos de bloque de fusion pueden adjuntarse a un flujo de bits.

Opcionalmente, puede calcularse una diferencia escalando un vector MV_Merge de movimiento de un candidato de
bloque de fusién usando un indice Refldx_ME de imagen de referencia en el modo de estimacion de movimiento y
un indice Refldx_Merge de imagen de referencia del candidato de bloque de fusién como se representa por la
Ecuacion 2, y restando un vector MV_Merge de movimiento escalado del candidato de bloque de fusién después de
escalar el vector de movimiento en el modo de estimacién de movimiento. A continuacion, la diferencia calculada y el
indice de candidatos de bloque de fusién pueden adjuntarse a un flujo de bits.

[Realizacion 6]

En la realizacion 5, el aparato de codificacion de imagenes determina una secuencia de bits a asignar a un indice de
candidatos de bloque de fusién usando el nimero total de candidatos utilizables para la fusién aumentado en uno
cada vez que se determina un candidato de bloque de fusién como un bloque de fusién co-localizado,
independientemente de si un bloque de fusién co-localizado es o no un candidato utilizable para la fusion.
Opcionalmente, por ejemplo, el aparato de codificacién de imagenes puede determinar una secuencia de bits a
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asignar a un indice de candidatos de bloque de fusion usando el niumero total de candidatos utilizables para la fusion
calculado aumentando en uno para cada candidato de bloque de fusion, independientemente de si el candidato de
bloque de fusién es o no un bloque de fusién co-localizado en la etapa S524 en la figura 28. En otras palabras, el
aparato de codificacion de imagenes puede asignar una secuencia de bits a un indice de candidatos de bloque de
fusion usando el tamario de una lista de candidatos de bloque de fusion fijada en un nimero N maximo del nimero
total de candidatos de bloque de fusidn. En otras palabras, el aparato de codificacion de imagenes puede codificar
los indices de candidatos de bloque de fusién usando el tamafio de una lista de candidatos de bloque de fusién
fijada en un valor N maximo del numero total de candidatos de bloque de fusion en el supuesto de que todos los
candidatos de bloque de fusién sean candidatos utilizables para la fusion.

Por ejemplo, en el caso mostrado en la realizacion 5, cuando el valor N maximo del numero total de candidatos de
bloque de fusién es cinco (el bloque A vecino, el bloque B vecino, el bloque de fusién co-localizado, el bloque C
vecino y bloque D vecino), el aparato de codificacion de imagenes puede codificar los indices de candidatos de
bloque de fusién usando el tamario de la lista de candidatos de bloque de fusion establecido de manera fija en cinco.
Ademas, por ejemplo, cuando el valor N maximo del nimero total de candidatos de bloque de fusién es cuatro (el
bloque A vecino, el bloque B vecino, el bloque C vecino y el bloque D vecino), el aparato de codificacion de
imagenes puede codificar los indices de candidatos de bloque de fusiéon que usan el tamafio de la lista de
candidatos de bloque de fusion establecido de manera fija en cuatro.

De esta manera, el aparato de codificacion de imagenes puede determinar el tamafio de una lista de candidatos de
blogue de fusién basandose en el valor maximo del nimero total de candidatos de bloque de fusiéon. Por lo tanto, es
posible generar un flujo de bits a partir del que una unidad de decodificacion de longitud variable de un aparato de
decodificacion de imagenes puede decodificar un indice de candidatos de bloque de fusion sin hacer referencia a la
informacion en un bloque vecino o en un bloque co-localizado, de tal manera que puede reducirse la complejidad de
calculo para la unidad de decodificacion de longitud variable.

Una modificacién de este tipo del aparato de codificacion de imagenes de acuerdo con la realizaciéon 5 se describira
especificamente a continuacién como un aparato de codificacion de imagenes de acuerdo con la realizacion 6.

La figura 30 es un diagrama de bloques que muestra una configuracion de un aparato 600 de codificacion de
imagenes de acuerdo con la realizacion 6. El aparato 600 de codificacion de imagenes codifica una imagen sobre
una base de bloque por bloque para generar un flujo de bits. El aparato 600 de codificacion de imagenes incluye una
unidad 610 de obtencién candidatos de fusion, una unidad 620 de control de prediccion y una unidad 630 de
codificacion.

La unidad 610 de obtencion candidatos de fusién corresponde a la unidad 514 de calculo de candidato de bloque de
fusion en la realizacién 5. La unidad 610 de obtencion candidatos de fusion obtiene los candidatos de fusién. La
unidad 610 de obtencién candidatos de fusion genera una lista de candidatos de fusién en la que, por ejemplo, cada
uno de los indices que identifican a un candidato de fusion obtenido diferente se asocian con los candidatos de
fusion obtenidos respectivos.

Como se muestra en la figura 30, la unidad 610 de obtencion candidatos de fusion incluye una primera unidad 611
de determinacion, una primera unidad 612 de obtencion, una unidad 613 de especificacion, una segunda unidad 614
de determinacion y una segunda unidad 615 de obtencion.

La primera unidad 611 de determinacién determina un nimero maximo de candidatos de fusién. En otras palabras,
la primera unidad 611 de determinacion determina un valor N maximo del nimero total de candidatos de bloque de
fusion.

Por ejemplo, la primera unidad 611 de determinacion determina un nimero maximo de candidatos de fusion
basandose en las caracteristicas de la secuencia de imagenes de entrada (tal como una secuencia, una imagen, un
segmento o un bloque). Opcionalmente, por ejemplo, la primera unidad 611 de determinacidon puede determinar un
numero predeterminado como un nimero maximo de candidatos de fusion.

Mas especificamente, la primera unidad 612 de obtencion obtiene en primer lugar los candidatos de fusion
basandose en, por ejemplo, una direccion de prediccidon, un vector de movimiento y un indice de imagen de
referencia que se han usado para codificar un bloque espacial o temporalmente vecino al bloque actual.
Especificamente, la primera unidad 612 de obtencién obtiene los primeros candidatos de fusién dentro de un
intervalo en el que el numero total de los primeros candidatos de fusién no supera el nimero maximo. A
continuacion, por ejemplo, la primera unidad 612 de obtencion registra los primeros candidatos de fusién obtenidos
de esta manera en la lista de candidatos de fusidn en asociacién con los indices de candidatos de fusion
respectivos.

Deberia observarse que la primera unidad 612 de obtencion puede obtener, como un primer candidato de fusion,
una combinacion de una direccion de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia que
se han usado para codificar bloques que son espacialmente vecinos del bloque actual, excepto los bloques no
utilizables para la fusion. Un bloque no utilizable para la fusiéon es un bloque codificado por intra prediccién, un
bloque fuera del limite de un segmento que incluye el bloque actual o el limite de una imagen que incluye el bloque
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actual, o un bloque esta aun por codificar. Con esta configuracion, la primera unidad 612 de obtenciéon puede
obtener los primeros candidatos de fusion a partir de los bloques apropiados para obtener los candidatos de fusion.

Cuando se ha obtenido una pluralidad de primeros candidatos de fusion, la unidad 613 de especificacion especifica
un candidato idéntico, es decir, un primer candidato de fusién que es una combinacion de una direcciéon de
prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia idéntica a una combinacion de una
direccion de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia de cualquier otro de los
primeros candidatos de fusién. A continuacién, la unidad 613 de especificacién elimina el candidato idéntico
especificado de la lista de candidatos de fusion.

La segunda unidad 614 de determinaciéon determina si el numero total de los primeros candidatos de fusion es
menor 0 no que un numero maximo determinado. En este caso, la segunda unidad 614 de determinacion determina
si el nimero total de los primeros candidatos de fusion, excepto el primer candidato de fusion idéntico especificado,
es 0 no menor que el nimero maximo determinado.

Cuando se determina que el numero total de los primeros candidatos de fusién es menor que el nimero maximo
determinado, la segunda unidad 615 de obtencion obtiene un segundo candidato de fusion que tiene un vector de
movimiento que es un vector predeterminado. Especificamente, la segunda unidad 615 de obtencion obtiene los
segundos candidatos de fusion dentro de un intervalo en el que la suma del nimero total de primeros candidatos de
fusion y el numero total de segundos candidatos de fusion no supera el nimero maximo. En este caso, la segunda
unidad 615 de obtencidn obtiene los segundos candidatos de fusidon dentro de un intervalo en el que la suma del
numero total de primeros candidatos de fusion excepto el candidato idéntico y el nimero total de los segundos
candidatos de fusién no supera el nUmero maximo.

El vector predeterminado puede ser un vector cero tal como se describe en la realizaciéon 5. Deberia observarse que
el vector predeterminado no necesita ser un vector cero.

A continuacion, por ejemplo, la segunda unidad 615 de obtencion registra los segundos candidatos de fusion
obtenidos de esta manera en la lista de candidatos de fusién, cada uno en asociacion con un indice de candidato de
fusion diferente. En este momento, la segunda unidad 615 de obtencion puede registrar los segundos candidatos de
fusion en la lista de candidatos de fusion, de tal manera que los indices de candidatos de fusién asignados a los
primeros candidatos de fusidbn sean mas pequefios que los indices de candidatos de fusion asignados a los
segundos candidatos de fusion. Con esto, el aparato 600 de codificacion de imagenes puede reducir la cantidad de
cédigo cuando los primeros candidatos de fusion tienen mas probabilidades de seleccionarse como candidato de
fusion a usar para la codificacion que un segundo candidato de fusion de tal manera que pueda aumentarse la
eficacia de codificacion.

Deberia observarse que la segunda unidad 615 de obtencidon no necesita obtener un segundo candidato de fusion,
de tal manera que la suma del numero total de los primeros candidatos de fusiéon y el niumero total del segundo
candidato de fusion sea igual a un nimero maximo determinado. Cuando la suma del ndmero total de los primeros
candidatos de fusion y el numero total del segundo candidato de fusion es menor que el nimero maximo
determinado, por ejemplo, puede haber un indice de candidato de fusiéon con el que no esta asociado ningun
candidato de fusion.

La unidad 620 de control de prediccién selecciona un candidato de fusién a usar para la codificaciéon de un bloque
actual a partir de los primeros candidatos de fusion y los segundos candidatos de fusion. En otras palabras, la
unidad 620 de control de prediccién selecciona un candidato de fusién a usar para codificar un bloque actual a partir
de la lista de candidatos de fusion.

La unidad 630 de codificacion codifica el indice para identificar el candidato de fusion seleccionado (indice de
candidato de fusién) usando el niumero maximo determinado. Especificamente, la unidad 630 de codificacion realiza
una codificacion de longitud variable en una secuencia de bits asignada al valor de indice del candidato de fusion
seleccionado como se muestra en la figura 5. Ademas, la unidad 630 de codificacion adjunta el indice codificado a
un flujo de bits.

En este caso, la unidad 630 de codificacién puede adjuntar ademas informacién que indica el nimero maximo
determinado por la primera unidad 611 de determinacion para el flujo de bits. Especificamente, por ejemplo, la
unidad 630 de codificaciéon puede escribir la informacion que indica el nimero maximo en un encabezado de
segmento. Esto hace posible cambiar los nimeros maximos por la unidad apropiada de tal manera que pueda
aumentarse la eficacia de codificacion.

La unidad 630 de codificacion no necesita adjuntar un niumero maximo a un flujo de bits. Por ejemplo, cuando el
nimero maximo se especifica en un estandar, o cuando el nimero maximo es el mismo que el valor
predeterminado, la unidad 630 de codificacion no necesita adjuntar informacién que indique el niUmero maximo a un
flujo de bits.

A continuacién, se describiran las operaciones del aparato 600 de codificacion de imagenes en la configuracion
descrita anteriormente.
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La figura 31 es un diagrama de flujo que muestra las operaciones de procesamiento del aparato 600 de codificacion
de imagenes de acuerdo con la realizacion 6.

En primer lugar, la primera unidad 611 de determinacién determina un nimero maximo de candidatos de fusion
(S601). La primera unidad 612 de obtencién obtiene un primer candidato de fusién (S602). Cuando se ha obtenido
una pluralidad de los primeros candidatos de fusion, la unidad 613 de especificacién especifica un primer candidato
de fusion que es un candidato idéntico, es decir, una combinacién de una direccidon de prediccién, un vector de
movimiento y un indice de imagen de referencia idéntica a una combinacién de una direccién de prediccién, un
vector de movimiento y un indice de imagen de referencia de cualquier otro de los primeros candidatos de fusion
(S603).

La segunda unidad 614 de determinacion determina si el numero total de los primeros candidatos de fusién, excepto
el candidato idéntico, es 0 no menor que el nimero maximo determinado (S604). En este caso, cuando se determina
que el numero total de los primeros candidatos de fusion, excepto el candidato idéntico, es menor que el nimero
maximo determinado (S604, Si), la segunda unidad 615 de obtencion obtiene, como segundo candidato de fusion,
un candidato de fusién que tiene un vector de movimiento que es un vector predeterminado (S605). Por otro lado,
cuando se determina que el nimero total de los primeros candidatos de fusion, excepto el candidato idéntico, no es
menor que el numero maximo determinado (S604, No), la segunda unidad de obtencién 415 no obtiene un segundo
candidato de fusion. Esta etapa S604 y la etapa S605 corresponden a la etapa S514 en la realizacion 5.

La unidad 620 de control de prediccién selecciona un candidato de fusiéon que se usa para la codificacion de un
bloque actual a partir de los primeros candidatos de fusion y los segundos candidatos de fusién (S606). Por ejemplo,
la unidad 620 de control de prediccidon selecciona un candidato de fusion para el que el coste representado por la
Ecuacioén 1 es un minimo de la lista de candidatos de fusion como en la realizacion 1.

La unidad 630 de codificaciéon codifica un indice para identificar el candidato de fusién seleccionado, usando el
numero maximo determinado (S607). Ademas, la unidad 630 de codificaciéon adjunta el indice codificado a un flujo
de bits.

De esta manera, el aparato 600 de codificacion de imagenes de acuerdo con la realizacién 6 puede obtener, como
segundo candidato de fusion, un candidato de fusién que tenga un vector de movimiento que es un vector
predeterminado. Por lo tanto, es posible para el aparato 600 de codificacion de imagenes obtener un candidato de
fusion que tenga, por ejemplo, un vector de movimiento y otros para una region estacionaria como un segundo
candidato de fusion. En otras palabras, es posible para el aparato 600 de codificacion de imagenes codificar de
manera eficaz un bloque actual que tenga un movimiento predeterminado, de tal manera que pueda aumentarse la
eficacia de codificacion.

Ademas, el aparato 600 de codificacion de imagenes de acuerdo con la realizacion 6 puede codificar un indice para
identificar un candidato de fusién usando un nimero maximo determinado. En otras palabras, un indice puede
codificarse independientemente del nimero total de candidatos de fusién realmente obtenidos. Por lo tanto, incluso
cuando se pierde la informacion necesaria para obtener un candidato de fusion (por ejemplo, informaciéon en un
bloque co-localizado), puede decodificarse un indice y, por lo tanto, mejorarse la resistencia al error. Ademas, un
indice puede decodificarse independientemente del nimero total de candidatos de fusiéon realmente obtenidos. En
otras palabras, un indice puede decodificarse sin esperar la obtencion de los candidatos de fusién. En otras
palabras, puede generarse un flujo de bits para el que la obtencién de los candidatos de fusién y la decodificacion de
los indices puede realizarse en paralelo.

Por otra parte, con el aparato 600 de codificacion de imagenes de acuerdo con la realizacién 6, puede obtenerse un
segundo candidato de fusiéon cuando se determina que el nimero total de los primeros candidatos de fusion es
menor que el nimero maximo. Por consiguiente, el nimero total de candidatos de fusion puede aumentarse dentro
de un intervalo que no supere el nimero maximo, de tal manera que puede aumentarse la eficacia de codificacion.

Por otra parte, con el aparato 600 de codificacion de imagenes de acuerdo con la realizacion 6, pueden obtenerse
un segundo candidato de fusiéon basandose en el numero total de primeros candidatos de fusion excepto los
primeros candidatos de fusion idénticos. Como resultado, puede aumentarse el ndmero total de los segundos
candidatos de fusién de tal manera que puede aumentarse la variedad de combinaciones de una direccion de
prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia para un candidato de fusidn seleccionable.
Por lo tanto, es posible aumentar ain mas la eficacia de codificacion.

En la realizacién 6, la unidad 613 de especificacion incluida en el aparato 600 de codificacion de imagenes no
siempre es necesaria para el aparato 600 de codificacion de imagenes. En otras palabras, la etapa S603 no siempre
es necesaria en el diagrama de flujo mostrado en la figura 31. Incluso en tal caso, el aparato 600 de codificacion de
imagenes puede codificar un indice para identificar un candidato de fusion usando un nimero maximo determinado,
de tal manera que pueda mejorarse la resistencia al error.

Ademas, en la realizacién 6, aunque la unidad 613 de especificacion especifica un candidato idéntico después de
que la primera unidad 612 de obtencion obtenga los primeros candidatos de fusion como se muestra en la figura 31,
el procedimiento no necesita realizarse en este orden. Por ejemplo, la primera unidad 612 de obtencién puede
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identificar un candidato idéntico en el procedimiento para obtener los primeros candidatos de fusion, y obtener los
primeros candidatos de fusion de tal manera que el candidato idéntico especificado se excluya de los primeros
candidatos de fusion. En otras palabras, la primera unidad 612 de obtencién puede obtener, como primer candidato
de fusién, un candidato de fusién que sea una combinacion de una direccién de prediccion, un vector de movimiento
y un indice de imagen de referencia diferente de una combinacién de una direccidon de prediccion, un vector de
movimiento y un indice de imagen de referencia de cualquier primer candidato de fusién obtenido anteriormente.
Mas especificamente, por ejemplo, en el caso de que un candidato de fusién basado en un bloque vecino izquierdo
ya se haya seleccionado como el primer candidato de fusién, la primera unidad 612 de obtencién puede obtener un
candidato de fusiéon que se base en un bloque vecino superior como un primer de candidato de fusiéon cuando el
candidato de fusion basado en el bloque vecino superior sea diferente del candidato de fusiéon que se basa en el
blogue vecino izquierdo. De esta manera, la primera unidad 612 de obtencién puede eliminar, de los primeros
candidatos de fusién, un candidato de fusién que sea una combinacién de una direccién de prediccién, un vector de
movimiento y un indice de imagen de referencia idéntica a una combinacién de una direccién de prediccién, un
vector de movimiento y un indice de imagen de referencia de cualquier primer candidato de fusion obtenido
anteriormente. Como resultado, el aparato 600 de codificacion de imagenes puede aumentar el nimero total de los
segundos candidatos de fusién, y por lo tanto aumentar la variedad de combinaciones de una direccién de
prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia desde las que se selecciona un candidato
de fusién. La primera unidad 612 de obtencién puede de este modo aumentar aiin mas la eficacia de codificacion.

En la realizacién 6, aunque la obtencion de un primer candidato de fusion esta seguida por la determinacion de si el
numero total del primer candidato de fusién es 0 no menor que un nimero maximo, y a continuacion, de la obtencién
de un segundo candidato de fusion, el procedimiento no se realiza necesariamente en este orden. Por ejemplo, en
primer lugar, el aparato 600 de codificacién de imagenes puede obtener un segundo candidato de fusion, y a
continuacion registrar el segundo candidato de fusion obtenido en una lista de candidatos de fusion. El aparato 600
de codificacion de imagenes puede obtener posteriormente un primer candidato de fusion, y sobrescribir el segundo
candidato de fusion registrado en la lista de candidatos de fusion con el primer candidato de fusién obtenido.

[Realizacion 7]

La realizaciéon 7 es diferente en el procedimiento de obtener el tamafio de una lista de candidatos de bloque de
fusion de la realizacién 3. El procedimiento de obtener el tamafo de una lista de candidatos de bloque de fusion de
acuerdo con la realizacion 7 se describira a continuacion en detalle.

La figura 32 es un diagrama de bloques que muestra una configuracion de un aparato 700 de decodificacion de
imagenes de acuerdo con la realizacion 7. Para la figura 32, los elementos constituyentes en comun con la figura 20
se indican con los mismos signos de referencia, y se omite la descripcion de los mismos.

El aparato 700 de decodificacion de imagenes es un aparato que corresponde al aparato 500 de decodificacion de
imagenes de acuerdo con la realizacion 5. Especificamente, por ejemplo, el aparato 700 de decodificacion de
imagenes decodifica, sobre una base de bloque por bloque, imagenes codificadas incluidas en un flujo de bits
generado por el aparato 500 de codificacion de imagenes de acuerdo con la realizacion 5.

Como se muestra en la figura 32, el aparato 700 de decodificacion de imagenes incluye una unidad 701 de
decodificacion de longitud variable, una unidad 302 de cuantificacion inversa, una unidad 303 de transformacion
ortogonal inversa, un sumador 304, una memoria 305 de bloque, una memoria 306 de cuadro, una unidad 307 de
intra prediccién, una unidad 308 de inter prediccién, una unidad 309 de control de inter prediccién, un conmutador
310, una unidad 711 de calculo de candidato de bloque de fusién y una memoria 312 de colPic.

La unidad 701 de decodificacién de longitud variable genera una informacion de tipo imagen, un indicador de fusion,
y un coeficiente cuantificado realizando la decodificacion de longitud variable en un flujo de bits de entrada. Ademas,
la unidad 701 de decodificacion de longitud variable obtiene un indice de candidatos de bloque de fusion realizando
una decodificacion de longitud variable que usa el ndmero total de candidatos utilizables para la fusion descrita a
continuacion.

La unidad 711 de calculo de candidato de bloque de fusién obtiene los candidatos de bloque de fusién para el modo
de fusion a partir de los vectores de movimiento y otros de bloques vecinos del bloque actual y un vector de
movimiento y otros de un bloque co-localizado (informacion de colPic) almacenados en la memoria 312 de colPic,
usando un procedimiento descrito mas adelante. Ademas, la unidad 711 de calculo de candidato de bloque de fusiéon
asigna los indices de candidatos de bloque de fusién, teniendo cada uno un valor diferente al de los candidatos de
bloque de fusién obtenidos. A continuacion, la unidad 711 de calculo de candidato de bloque de fusién transmite los
candidatos de bloque de fusién y los indices de candidatos de bloque de fusién a la unidad 309 de control de inter
prediccion.

La figura 33 es un diagrama de flujo que muestra las operaciones de procesamiento del aparato de decodificacion
de imagenes de acuerdo con la realizacion 7.

En la etapa S701, la unidad 701 de decodificacion de longitud variable decodifica un indicador de fusion.
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En la etapa S702, cuando el indicador de fusion es “1” (S702, Si), en la etapa S703, la unidad 711 de calculo de
candidato de bloque de fusiéon calcula el nidmero total de candidatos utilizables para la fusién usando un
procedimiento descrito mas adelante. A continuacion, la unidad 711 de calculo de candidato de bloque de fusién
establece el numero calculado de candidatos utilizables para la fusién como el tamafo de una lista de candidatos de
blogue de fusién.

A continuacion, en la etapa S704, la unidad 701 de decodificacion de longitud variable realiza la decodificacion de
longitud variable en un indice de candidatos de bloque de fusién a partir de un flujo de bits usando el tamafio de la
lista de candidatos de bloque de fusion. En la etapa S705, la unidad 711 de calculo de candidato de bloque de fusién
genera los candidatos de bloque de fusion a partir de los bloques vecinos y un bloque co-localizado de un bloque
actual a decodificar usando el procedimiento descrito en la realizaciéon 1 o en la realizaciéon 3 o un procedimiento
descrito mas adelante.

En la etapa S706, la unidad 309 de control de inter prediccion hace que la unidad 308 de inter prediccion genere una
imagen de inter prediccion usando el vector de movimiento, el indice de imagen de referencia, y la direccion de
prediccién del candidato de bloque de fusién indicado por el indice de candidatos de bloque de fusién decodificado.

Cuando el indicador de fusion es “0” en la etapa S702 (Paso S702, No), en la etapa S707, la unidad 308 de inter
prediccion genera una imagen de inter prediccion usando la informacién en el modo de estimaciéon de vector de
movimiento decodificado por la unidad 701 de decodificacion de longitud variable.

Opcionalmente, cuando el tamafio de una lista de candidatos de bloque de fusién calculada en la etapa S703 es “1”,
puede estimarse que un indice de candidato de fusion de bloques es “0” sin decodificarse.

La figura 34 es un diagrama de flujo que muestra los detalles del procedimiento en la etapa S703 mostrada en la
figura 33. Especificamente, la figura 34 ilustra un procedimiento para determinar si un candidato [N] de bloque de
fusion es o no un candidato utilizable para la fusién y para calcular el nimero total de candidatos utilizables para la
fusion. A continuacion, se describira la figura 34.

En la etapa S711, la unidad 711 de calculo de candidato de bloque de fusiéon determina si es verdadero o falso que
(1) un candidato [N] de bloque de fusion se ha decodificado por intra prediccion, (2) el candidato [N] de bloque de
fusion es un bloque fuera del limite de un segmento que incluye el bloque actual o el limite de una imagen que
incluye el bloque actual, o (3) el candidato [N] de bloque de fusién aun no se ha decodificado.

Cuando el resultado de la determinacién en la etapa S711 es verdadero (S711, Si), la unidad 711 de calculo de
candidato de bloque de fusion establece el candidato [N] de bloque de fusién como un candidato no utilizable para la
fusion en la etapa S712. Por otro lado, cuando el resultado de la determinacién en la etapa S711 es falso (S711,
No), la unidad 711 de calculo de candidato de bloque de fusion establece el candidato [N] de bloque de fusién como
un candidato utilizable para la fusién en la etapa S713.

En la etapa S714, la unidad 711 de calculo de candidato de bloque de fusién determina si es verdadero o falso que
el candidato [N] de bloque de fusién es o bien un candidato utilizable para la fusiéon o un candidato de bloque de
fusion co-localizado. En este caso, cuando el resultado de la determinacién en la etapa S714 es verdadero (S714,
Si), la unidad 711 de calculo de candidato de bloque de fusion actualiza el nUmero total de candidatos de bloque de
fusiéon aumentandolo en uno en la etapa S715. Por otro lado, cuando el resultado de la determinaciéon en la etapa
S714 es falso (S714, No), la unidad 711 de calculo de candidato de bloque de fusion no actualiza el nimero total de
candidatos utilizables para la fusion.

Por lo tanto, cuando un candidato de bloque de fusién es un bloque de fusién co-localizado, la unidad 711 de calculo
de candidato de bloque de fusion aumenta el nimero total de candidatos utilizables para la fusién en uno,
independientemente de si el bloque co-localizado es un candidato utilizable para la fusién o un candidato no
utilizable para la fusion. Esto evita la discrepancia en el nUmero de candidatos utilizables para la fusién entre el
aparato de codificacion de imagenes y el aparato de decodificacion de imagenes, incluso cuando se pierde la
informacién en un bloque de fusién co-localizado debido a un incidente tal como la pérdida de paquetes.

El nimero total de candidatos utilizables para la fusién se establece como el tamafio de una lista de candidatos de
bloque de fusién en la etapa S703 mostrada en la figura 33. Ademas, el tamafio de la lista de candidatos de bloque
de fusion se usa en la decodificacion de longitud variable de los indices de candidatos de bloques de fusion en la
etapa S704 mostrada en la figura 33. Esto hace posible que el aparato 700 de decodificacién de imagenes
decodifique los indices de candidatos de bloque de fusién normalmente incluso cuando se pierde informacion en la
imagen de referencia que incluye un bloque co-localizado.

La figura 35 es un diagrama de flujo que muestra los detalles del procedimiento en la etapa S705 mostrada en la
figura 33. Especificamente, la figura 35 ilustra un procedimiento para calcular un candidato de bloque de fusién. A
continuacion, se describira la figura 35.

En la etapa S721, la unidad 711 de calculo de candidato de bloque de fusién obtiene el vector de movimiento, el
indice de imagen de referencia, y la direccion de prediccion de un candidato [N] de bloque de fusion, y los afiade a
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una lista de candidatos de bloque de fusion.

En la etapa S722, la unidad 711 de calculo de candidato de bloque de fusién busca en la lista de candidatos de
bloque de fusién un candidato no utilizable para la fusién y un candidato idéntico, y elimina el candidato no utilizable
para la fusién y el candidato idéntico de la lista de candidatos de bloque de fusién como se muestra en la figura 26.

En la etapa S723, la unidad 711 de calculo de candidato de bloque de fusién afiade un nuevo candidato a la lista de
candidatos de bloque de fusiéon usando el procedimiento descrito en la realizacién 1 o en la realizaciéon 3 o el
procedimiento como se ilustra en la figura 29.

La figura 36 muestra una sintaxis a modo de ejemplo para adjuntar los indices de candidatos de bloque de fusion a
un flujo de bits. En la figura 36, merge_idx representa un indice de candidatos de bloque de fusion, y merge_flag
representa un indicador de fusion. NumMergeCand representa el tamafio de una lista de candidatos de bloque de
fusion. En la realizacion 7, NumMergeCand se establece en el nimero total de candidatos utilizables para la fusion
calculados en el flujo de procedimiento mostrado en la figura 34.

Por lo tanto, el aparato 700 de decodificacion de imagenes de acuerdo con la realizacion 7 es capaz de calcular el
tamafo de una lista de candidatos de bloques de fusién para su uso en la codificacion o en la decodificacion de un
indice de candidatos de bloques de fusion, usando un procedimiento independiente de informacién en imagenes de
referencia que incluye un bloque co-localizado. El aparato 700 de decodificacién de imagenes, por lo tanto, puede
decodificar apropiadamente un flujo de bits que tiene una mejor resistencia al error.

Mas especificamente, independientemente de si un bloque de fusién co-localizado es o no un candidato utilizable
para la fusion, el aparato 700 de decodificacion de imagenes de acuerdo con la realizacién 7 aumenta el nimero
total de candidatos utilizables para la fusién en uno cada vez que un candidato de bloque de fusién se determina
como un bloque de fusién co-localizado. A continuacion, el aparato 700 de decodificacion de imagenes determina
una secuencia de bits asignada a un indice de candidatos de bloque de fusién usando el nimero total de candidatos
utilizables para la fusion calculados de esta manera. El aparato 700 de decodificacion de imagenes puede
decodificar de este modo los indices de candidatos de bloque de fusidn normalmente incluso cuando se pierde
informacion en la imagen de referencia que incluye un bloque co-localizado.

Ademas, cuando el numero total de candidatos de bloque de fusién es menor que el numero total de candidatos
utilizables para la fusion, es posible que el aparato 700 de decodificacién de imagenes de acuerdo con la realizacion
7 decodifique adecuadamente un flujo de bits codificado con una mayor eficacia de codificacion sumando un nuevo
candidato con un nuevo vector de movimiento, un nuevo indice de imagen de referencia y una nueva direccion de
prediccion.

[Realizacion 8]

En la realizacion 7, el aparato de decodificacion de imagenes determina una secuencia de bits a asignar a un indice
de candidatos de bloque de fusion usando el nimero total de candidatos utilizables para la fusién aumentada en uno
cada vez que se determina un candidato de bloque de fusién como un bloque de fusién co-localizado,
independientemente de si un bloque de fusién co-localizado es o no un candidato utilizable para la fusion.
Opcionalmente, por ejemplo, el aparato de decodificacion de imagenes puede determinar una secuencia de bits a
asignar a un indice de candidatos de bloque de fusion usando el niumero total de candidatos utilizables para la fusion
calculado aumentando en uno para cada candidato de bloque de fusiéon de cada candidato de bloque de fusion
independientemente de si el candidato de bloque de fusién es o no un bloque de fusién co-localizado en la etapa
S714 en la figura 34. En otras palabras, el aparato de decodificacion de imagenes puede asignar una secuencia de
bits a un indice de candidatos de bloque de fusiéon usando el tamafio de una lista de candidatos de bloque de fusién
fijada en un nimero N maximo del nimero total de candidatos de bloque de fusion. En otras palabras, el aparato de
decodificacion de imagenes puede decodificar los indices de candidatos de bloque de fusién usando el tamafio de
una lista de candidatos de bloque de fusion fijada en un valor N maximo del nimero total de candidatos de bloque de
fusion en el supuesto de que todos los candidatos de bloque de fusién sean candidatos utilizables para la fusion.

Por ejemplo, en el caso mostrado en la realizacion 7, cuando el valor N maximo del numero total de candidatos de
bloque de fusién es cinco (el bloque A vecino, el bloque B vecino, el bloque de fusién co-localizado, el bloque C
vecino y bloque D vecino), el aparato de decodificacion de imagenes puede decodificar los indices de candidatos de
bloque de fusién usando el tamario de la lista de candidatos de bloque de fusion establecida de manera fija en cinco.
Por lo tanto, es posible que la unidad de decodificacion de longitud variable del aparato de decodificacion de
imagenes decodifique un indice de candidatos de bloque de fusién a partir de un flujo de bits sin hacer referencia a
la informacién en un bloque vecino o en un bloque co-localizado. Como resultado, por ejemplo, la etapa S714 y la
etapa S715 mostradas en la figura 34 pueden saltarse de tal manera que puede reducirse la complejidad de calculo
de la unidad de decodificacion de longitud variable.

La figura 37 muestra una sintaxis a modo de ejemplo en el caso donde el tamafio de una lista de candidatos de
bloque de fusion se fije en el valor maximo del nimero total de candidatos de bloque de fusién. Como puede verse
en la figura 37, NumMergeCand puede omitirse de la sintaxis cuando el tamafio de una lista de candidatos de bloque
de fusion se fija en un valor maximo del nimero total de candidatos de bloque de fusion.
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Una modificacion de este tipo del aparato de decodificacion de imagenes de acuerdo con la realizacion 8 se
describira especificamente a continuacion como un aparato de decodificacion de imagenes de acuerdo con la
realizacion 7.

La figura 38 es un diagrama de bloques que muestra una configuracion de un aparato 800 de decodificacion de
imagenes de acuerdo con la realizacion 8. El aparato 800 de decodificacion de imagenes decodifica una imagen
codificada incluida en un flujo de bits sobre una base de bloque por bloque. Especificamente, por ejemplo, el aparato
800 de decodificacion de imagenes decodifica, sobre una base de bloque por bloque, imagenes codificadas incluidas
en un flujo de bits generado por el aparato 600 de codificacion de imagenes de acuerdo con la realizacion 6. El
aparato 800 de decodificacion de imagenes incluye una unidad 810 de obtencion candidatos de fusion, una unidad
820 de decodificacion y una unidad 830 de control de prediccion.

La unidad 810 de obtencién candidatos de fusién corresponde a la unidad 711 de calculo de candidato de bloque de
fusion en la realizaciéon 7. La unidad 810 de obtencion candidatos de fusion obtiene los candidatos de fusién. La
unidad 810 de obtencion candidatos de fusion genera una lista de candidatos de fusién en la que, por ejemplo, los
indices que identifican un candidato de fusion obtenido diferente (indices de candidatos de fusién) se asocian con
los candidatos de fusion obtenidos respectivos.

Como se muestra en la figura 38, la unidad 810 de obtencion candidatos de fusion incluye una primera unidad 811
de determinacion, una primera unidad 812 de obtencion, una unidad 813 de especificacion, una segunda unidad 814
de determinacion y una segunda unidad 815 de obtencién.

La primera unidad 811 de determinaciéon determina un nimero maximo de candidatos de fusién. En otras palabras,
la primera unidad 811 de determinacion determina un valor N maximo del nimero total de candidatos de bloque de
fusion.

Por ejemplo, la primera unidad 811 de determinacion puede determinar un nimero maximo de candidatos de fusion
usando el mismo procedimiento usado por la primera unidad 611 de determinacién en la realizacion 6.
Opcionalmente, por ejemplo, la primera unidad 811 de determinacion puede determinar un ndimero maximo
basandose en la informacion adjunta a un flujo de bits y que indica un nimero maximo. El aparato 800 de
decodificacion de imagenes puede decodificar de este modo una imagen codificada usando los nimeros maximos
cambiados por la unidad apropiada.

En este caso, aunque la primera unidad 811 de determinacion esta incluida en la unidad 810 de obtencion
candidatos de fusion, la primera unidad 811 de determinacion puede incluirse en la unidad 820 de decodificacion.

La primera unidad 812 de obtencién obtiene los primeros candidatos de fusién de la misma manera que la primera
unidad 612 de obtencién en la realizaciéon 6. Especificamente, la primera unidad 812 de obtencién obtiene los
primeros candidatos de fusion basandose en, por ejemplo, una direccion de prediccion, un vector de movimiento y
un indice de imagen de referencia que se han usado para decodificar un bloque espacial o temporalmente vecino a
un bloque actual a decodificar. A continuacion, por ejemplo, la primera unidad 812 de obtencion registra los primeros
candidatos de fusién obtenidos de esta manera en la lista de candidatos de fusién en asociacion con los indices de
candidatos de fusion respectivos.

Deberia observarse que la primera unidad 812 de obtencion puede obtener, como un primer candidato de fusion,
una combinacion de una direccion de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia que
se ha usado para decodificar bloques que son espacialmente vecinos del bloque actual, excepto los bloques no
utilizables para la fusién. Con esta configuracion, la primera unidad 812 de obtencidon puede obtener los primeros
candidatos de fusion a partir de los bloques apropiados para obtener los candidatos de fusion.

Cuando se ha obtenido una pluralidad de primeros candidatos de fusion, la unidad 813 de especificacién especifica
un candidato idéntico, es decir, un primer candidato de fusién que es una combinacion de una direcciéon de
prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia idéntica a una combinacion de una
direccion de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia de cualquier otro de los
primeros candidatos de fusién. A continuacién, la unidad 813 de especificacion elimina el candidato idéntico
especificado de la lista de candidatos de fusion.

La segunda unidad 814 de determinacion determina si el niUmero total de los primeros candidatos de fusion es o no
menor que un nimero maximo determinado. En este caso, la segunda unidad 814 de determinacién determina si el
numero total de los primeros candidatos de fusién, excepto el primer candidato idéntico especificado, es 0 no menor
que el nUmero maximo determinado.

Cuando se determina que el numero total de los primeros candidatos de fusién es menor que el nimero maximo
determinado, la segunda unidad 815 de obtencion obtiene un segundo candidato de fusiéon que tiene un vector de
movimiento que es un vector predeterminado. Especificamente, la segunda unidad 815 de obtencion obtiene los
segundos candidatos de fusion dentro de un intervalo en el que la suma del nimero total de primeros candidatos de
fusion y el numero total de segundos candidatos de fusion no supera el nimero maximo. En este caso, la segunda
unidad 815 de obtencién obtiene los segundos candidatos de fusidon dentro de un intervalo en el que la suma del

33



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ES 2703 799 T3

numero total de los primeros candidatos de fusion excepto el candidato idéntico y el niumero total de los segundos
candidatos de fusion no supera el nUmero maximo.

El vector predeterminado puede ser un vector cero como se ha descrito en la realizacion 7. De esta manera, la
segunda unidad 815 de obtencién puede obtener por lo tanto un candidato de fusion que tenga un vector de
movimiento para una region estacionaria. El aparato 800 de decodificacion de imagenes puede decodificar de este
modo apropiadamente un flujo de bits codificado con una mayor eficacia de codificacion. Deberia observarse que el
vector predeterminado no necesita ser un vector cero.

A continuacion, por ejemplo, la segunda unidad 815 de obtencion registra los segundos candidatos de fusion
obtenidos de esta manera en la lista de candidatos de fusién, cada uno en asociacion con un indice de candidato de
fusion diferente. En este momento, la segunda unidad 815 de obtencion puede registrar los segundos candidatos de
fusion en la lista de candidatos de fusion, de tal manera que los indices de candidatos de fusién asignados a los
primeros candidatos de fusion son mas pequefios que los indices de candidatos de fusion asignados a los segundos
candidatos de fusion. Con esto, el aparato 800 de decodificacion de imagenes puede decodificar adecuadamente un
flujo de bits codificado con una mayor eficacia de codificacion.

Deberia observarse que la segunda unidad 815 de obtencién no necesita obtener un segundo candidato de fusion
de tal manera que la suma del numero total de los primeros candidatos de fusién y el numero total de los segundos
candidatos de fusién es igual a un numero maximo determinado. Cuando la suma del numero total de los primeros
candidatos de fusion y el numero total del segundo candidato de fusion es menor que el nimero maximo
determinado, por ejemplo, puede haber un indice de candidato de fusiéon con el que no esta asociado ningun
candidato de fusion.

La unidad 820 de decodificacion decodifica un indice codificado y los adjunta a un flujo de bits, que es un indice para
identificar un candidato de fusién, usando el nimero maximo determinado.

La unidad 830 de control de prediccidn selecciona, basandose en el indice decodificado, un candidato de fusién a
usar para decodificar un bloque actual a partir de los primeros candidatos de fusion y de los segundos candidatos de
fusion. En otras palabras, la unidad 830 de control de prediccién selecciona un candidato de fusién a usar para
decodificar un bloque actual a partir de la lista de candidatos de fusion.

A continuacion, se explicaran las operaciones del aparato 800 de decodificacion de imagenes en la configuracion
descrita anteriormente.

La figura 39 es un diagrama de flujo que muestra las operaciones de procesamiento del aparato 800 de
decodificacion de imagenes de acuerdo con la realizacion 8.

En primer lugar, la primera unidad 811 de determinacién determina un nimero maximo de candidatos de fusion
(S801). La primera unidad 812 de obtencién obtiene un primer candidato de fusién (S802). Cuando se ha obtenido
una pluralidad de los primeros candidatos de fusion, la unidad 813 de especificacién especifica un primer candidato
de fusion que es un candidato idéntico, es decir, una combinacién de una direccidon de prediccién, un vector de
movimiento y un indice de imagen de referencia idéntica a una combinacién de una direccién de prediccién, un
vector de movimiento y un indice de imagen de referencia de cualquier otro de los primeros candidatos de fusion
(S803).

La segunda unidad 814 de determinacion determina si el numero total de los primeros candidatos de fusién, excepto
el candidato idéntico, es 0 no menor que el nimero maximo determinado (S804). En este caso, cuando se determina
que el numero total de los primeros candidatos a la fusién, excepto el candidato idéntico, es menor que el nimero
maximo determinado (S804, Si), la segunda unidad 815 de obtencion obtiene los segundos candidatos de fusion
(S805). Por otro lado, cuando se determina que el numero total de los primeros candidatos de fusion, excepto el
candidato idéntico, no es menor que el nimero maximo determinado (S804, No), la segunda unidad 815 de
obtencién no obtiene ningun segundo candidato de fusion.

La unidad 820 de decodificacion decodifica un indice codificado y adjuntado a un flujo de bits, que es un indice para
identificar un candidato de fusién, usando el nimero maximo determinado (S806).

La unidad 830 de control de prediccidon selecciona, basandose en el indice decodificado, un candidato de fusién a
usar para decodificar un bloque actual a partir de los primeros candidatos de fusién y los segundos candidatos de
fusion (S807). Por ejemplo, la unidad 830 de control de prediccidn selecciona un candidato de fusion para el que el
coste representado por la Ecuacién 1 es un minimo de la lista de candidatos de fusién como en la realizacion 1.

Aunque el procedimiento se realiza de manera tal que la decodificacién de un indice (S806) se realiza después de
obtener un candidato de fusién, el procedimiento no necesita realizarse en este orden. Por ejemplo, puede
obtenerse un candidato de fusién (S802 a S805) después de decodificar un indice (S806). Opcionalmente, la
decodificacion de un indice (S806) y la obtencién de un candidato de fusion (S802 a S805) pueden realizarse en
paralelo. Esto aumenta la velocidad de procesamiento de la decodificacion.
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De esta manera, el aparato 800 de decodificacion de imagenes de acuerdo con la realizacion 8 puede obtener, como
un segundo candidato de fusién, un candidato de fusion que tenga un vector de movimiento que es un vector
predeterminado. Por lo tanto, es posible que el aparato 800 de decodificacion de imagenes obtenga un candidato de
fusion que tenga un vector de movimiento y otros para una region estacionaria como, por ejemplo, un segundo
candidato de fusion. En otras palabras, es posible para el aparato 800 de decodificacion de imagenes decodificar
eficazmente un blogue actual que tenga un movimiento predeterminado y, por lo tanto, decodifique apropiadamente
un flujo de bits codificado con una mayor eficacia de codificacion.

Ademas, el aparato 800 de decodificacion de imagenes de acuerdo con la realizacion 8 puede decodificar un indice
para identificar un candidato de fusién, usando un nimero maximo determinado. En otras palabras, un indice puede
decodificarse independientemente del numero total de candidatos de fusiéon realmente obtenidos. Por lo tanto,
incluso cuando se pierde la informacion necesaria para obtener un candidato de fusion (por ejemplo, la informacion
en un bloque co-localizado), el aparato 800 de decodificacion de imagenes aun puede decodificar un indice y, por lo
tanto, mejorar la resistencia al error. Ademas, el aparato 800 de decodificacion de imagenes puede decodificar un
indice sin esperar la obtencion de los candidatos de fusion, de tal manera que la obtencidon de los candidatos de
fusion y la decodificacion de los indices pueden realizarse en paralelo.

Ademas, el aparato 800 de decodificacion de imagenes de acuerdo con la realizacion 8 puede obtener un segundo
candidato de fusiéon cuando se determina que el nimero total de los primeros candidatos de fusién es menor que un
numero maximo. Por consiguiente, el aparato 800 de decodificacién de imagenes puede aumentar el nimero total
de candidatos de fusién dentro de un intervalo que no supera el numero maximo, y decodificar adecuadamente un
flujo de bits codificado con una mayor eficacia de codificacion.

Ademas, el aparato 800 de decodificacion de imagenes de acuerdo con la realizacion 8 puede obtener un segundo
candidato de fusién basandose en el numero total de primeros candidatos de fusion, excepto los primeros
candidatos de fusion idénticos. Como resultado, el aparato 800 de decodificacion de imagenes puede aumentar el
numero total de segundos candidatos de fusién y, por lo tanto, aumentar la variedad de combinaciones de una
direccion de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia a partir de los que se
selecciona un candidato de fusion. Con esto, el aparato 800 de decodificacion de imagenes puede decodificar de
este modo apropiadamente un flujo de bits codificado con una mayor eficacia de codificacion.

Como en la realizacion 6, la unidad 813 de especificacién incluida en el aparato 800 de decodificacion de imagenes
no siempre es necesaria para el aparato 800 de decodificacion de imagenes en la realizacion 8. En otras palabras, la
etapa S803 en el diagrama de flujo mostrado en la figura 39 no siempre es necesaria. Incluso en tal caso, el aparato
800 de decodificacion de imagenes puede decodificar un indice para identificar un candidato de fusién usando un
numero maximo determinado, de tal manera que pueda mejorarse la resistencia al error.

Ademas, en la realizacién 8, aunque la unidad 813 de especificacion especifica un candidato idéntico después de
que la primera unidad 812 de obtencion obtenga los primeros candidatos de fusion como se muestra en la figura 39,
el procedimiento no necesita realizarse en este orden. Por ejemplo, la primera unidad 812 de obtencién puede
obtener, como primer candidato de fusién, un candidato de fusién que es una combinacién de una direccién de
prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia diferente de una combinacién de una
direccioén de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia de cualquier primer candidato
de fusién obtenido anteriormente. De esta manera, la primera unidad 812 de obtencién puede eliminar, de los
primeros candidatos de fusién, un candidato de fusién que es una combinaciéon de una direccidon de prediccion, un
vector de movimiento y un indice de imagen de referencia idéntica a una combinacion de una direccion de
prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia de cualquier primer candidato de fusion
obtenido anteriormente. Como resultado, el aparato 800 de decodificacion de imagenes puede aumentar el nimero
total de segundos candidatos de fusién y, por lo tanto, aumentar la variedad de combinaciones de una direccion de
prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia a partir de las que se selecciona un
candidato de fusion. El aparato 800 de decodificacion de imagenes puede de este modo decodificar apropiadamente
un flujo de bits codificado con una mayor eficacia de codificacion.

En la realizacién 8, aunque la obtencion de un primer candidato de fusion esta seguida por la determinacion de si el
numero total del primer candidato de fusion es o no menor que un nimero maximo, y a continuacién, por la
obtencion de un segundo candidato de fusion, el procedimiento no se realiza necesariamente en este orden. Por
ejemplo, en primer lugar, el aparato 800 de decodificacion de imagenes puede obtener un segundo candidato de
fusion, y a continuacion registrar el segundo candidato de fusion obtenido en una lista de candidatos de fusion. El
aparato 800 de decodificacion de imagenes puede obtener posteriormente un primer candidato de fusién, y
sobrescribir el segundo candidato de fusion registrado en la lista de candidatos de fusion con el primer candidato de
fusion obtenido.

En las realizaciones a modo de ejemplo, cada uno de los elementos constituyentes puede implementarse como una
pieza de hardware dedicado o implementarse ejecutando un programa de software apropiado para el elemento
constituyente. Los elementos constituyentes pueden implementarse mediante una unidad de ejecucion de
programas, tal como una CPU o un procesador, que lee y ejecuta un programa de software grabado en un medio de
grabacion, tal como un disco duro o una memoria de semiconductores. En este caso, los ejemplos del programa de

35



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ES 2703 799 T3

software que implementa el aparato de codificacion de imagenes o el aparato de decodificacion de imagenes en las
realizaciones incluyen un programa como el siguiente.

Especificamente, el programa hace que un ordenador ejecute un procedimiento de codificacion de imagenes que es
un procedimiento para codificar una imagen sobre una base de bloque por bloque para generar un flujo de bits e
incluye: obtener, como primer candidato de fusion, un candidato de fusion que es una combinacién de una direccion
de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia para su uso en la codificacion del bloque
actual; obtener, como segundo candidato de fusién, un candidato de fusion que tiene un vector de movimiento que
es un vector predeterminado; seleccionar un candidato de fusion para su uso en la codificacion del bloque actual del
primer candidato obtenido y el segundo candidato de fusion obtenido; y adjuntar un indice para identificar el
candidato de fusion seleccionado al flujo de bits.

Ademas, el programa hace que un ordenador ejecute un procedimiento de decodificacién de imagenes que es un
procedimiento para decodificar, sobre una base de bloque por bloque, una imagen codificada incluida en un flujo de
bits e incluye: obtener, como primer candidato de fusién, un candidato de fusién que es una combinacion de una
direccion de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia para su uso en la
decodificacion del bloque actual; obtener, como segundo candidato de fusion, un candidato de fusion que tiene un
vector de movimiento que es un vector predeterminado; obtener, a partir del flujo de bits, un indice para identificar un
candidato de fusion; y seleccionar, basandose en el indice obtenido, un candidato de fusion a partir del primer
candidato de fusion y del segundo candidato de fusion, usandose el candidato de fusion para la decodificacion de un
bloque actual.

[Realizacion 9]

El procesamiento descrito en cada una de las realizaciones puede implementarse simplemente en un sistema
informatico independiente, mediante una grabacion, en un medio de grabacién, un programa para implementar las
configuraciones del procedimiento de codificacién de imagenes en movimiento (procedimiento de codificacion de
imagenes) y del procedimiento de decodificacion de imagenes en movimiento (procedimiento de decodificacion de
imagenes) descrito en cada una de las realizaciones. Los medios de grabacion pueden ser cualquier medio de
grabacion siempre que pueda grabarse el programa, tal como un disco magnético, un disco 6ptico, un disco éptico
magnético, una tarjeta de Cl y una memoria de semiconductores.

En lo sucesivo en el presente documento, se describiran las aplicaciones para el procedimiento de codificacion de
imagenes en movimiento (procedimiento de codificacion de imagenes) y para el al procedimiento de decodificacion
de imagenes en movimiento (procedimiento de decodificaciéon de imagenes) descritos en cada una de las
realizaciones y sistemas que las usan. El sistema tiene la caracteristica de tener un aparato de codificacion y
decodificacion de imagenes que incluye un aparato de codificacion de imagenes que usa el procedimiento de
codificaciéon de imagenes y un aparato de decodificacion de imagenes que usa el procedimiento de decodificacion de
imagenes. Otras configuraciones en el sistema pueden cambiarse de acuerdo a como corresponda en funcion de los
casos.

La figura 40 ilustra una configuracion general de un sistema ex100 de suministro de contenido para implementar los
servicios de distribucion de contenido. El area para proporcionar los servicios de comunicacion se divide en células
del tamafo deseado, y las estaciones ex106, ex107, ex108, ex109 y ex110 base que son estaciones inaldambricas
fijas se colocan en cada una de las células.

El sistema ex100 de suministro de contenido esta conectado a dispositivos, tales como un ordenador ex111, un
asistente ex112 digital personal (PDA), una camara ex113, un teléfono ex114 maovil y una maquina ex115 de juegos,
a través de Internet ex101, un proveedor ex102 de servicios de Internet, una red ex104 telefénica, asi como las
estaciones ex106 a ex110 base, respectivamente.

Sin embargo, la configuracion del sistema ex100 de suministro de contenido no se limita a la configuraciéon mostrada
en la figura 40, y una combinacidon en la que se conectan cualquiera de los elementos es aceptable. Ademas, cada
dispositivo puede conectarse directamente a la red ex104 telefonica, en lugar de a través de las estaciones ex106 a
ex110 base, que son las estaciones inalambricas fijas. Ademas, los dispositivos pueden estar interconectados entre
si a través de una comunicacion inalambrica de corta distancia y ofras.

La camara ex113, como una camara de video digital, es capaz de capturar video. Una camara ex116, tal como una
camara digital, es capaz de capturar tanto imagenes fijas como de video. Ademas, el teléfono ex114 movil puede ser
el que cumpla con cualquiera de los estandares, tal como el sistema global para comunicaciones méviles (GSM)
(marca registrada), el acceso multiple por division de codigo (CDMA), acceso multiple por division de codigo de
banda ancha (W-CDMA), la evolucion a largo plazo (LTE) y el acceso a paquetes de alta velocidad (HSPA). Como
alternativa, el teléfono ex114 mévil puede ser un sistema de teléfono movil personal (PHS).

En el sistema ex100 de suministro de contenido, un servidor ex103 de transmision esta conectado a la camara
ex113 y otros a través de la red ex104 telefonica y la estacion ex109 base, que permite la distribucion de imagenes
de un espectaculo en vivo y otros. En una distribucién de este tipo, el contenido (por ejemplo, el video de un
espectaculo musical en vivo) capturado por el usuario que usa la camara ex113 se codifica como se ha descrito
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anteriormente en cada una de las realizaciones (es decir, la camara funciona como el aparato de codificacion de
imagenes de acuerdo con un aspecto de la presente invencion), y el contenido codificado se transmite al servidor
ex103 de transmisién. Por otro lado, el servidor ex103 de transmisién realiza la distribucién por secuencias de los
datos de contenido transmitidos a los clientes tras sus solicitudes. Los clientes incluyen el ordenador ex111, la PDA
ex112, la camara ex113, el teléfono ex114 mavil y la maquina ex115 de juegos que son capaces de decodificar los
datos codificados mencionados anteriormente. Cada uno de los dispositivos que ha recibido los datos distribuidos
decodifica y reproduce los datos codificados (es decir, funciona como el aparato de decodificacion de imagenes de
acuerdo con un aspecto de la presente invencion).

Los datos capturados pueden codificarse por la camara ex113 o el servidor ex103 de transmisiéon que transmite los
datos, o los procedimientos de codificacion pueden compartirse entre la camara ex113 y el servidor ex103 de
transmisién. De manera similar, los clientes o el servidor ex103 de transmision pueden decodificar los datos
distribuidos, o los procedimientos de decodificacion pueden compartirse entre los clientes y el servidor ex103 de
transmision. Ademas, los datos de las imagenes fijas y el video capturados no solo por la camara ex113, sino
también por la camara ex116 pueden transmitirse al servidor ex103 de transmision a través del ordenador ex111.
Los procedimientos de codificacion pueden realizarse por la camara ex116, el ordenador ex111 o el servidor ex103
de transmision, o pueden compartirse entre los mismos.

Ademas, los procedimientos de codificacion y decodificacion pueden realizarse mediante un LS| ex500 en general
incluido en cada uno de los ordenadores ex111 y los dispositivos. El LS| ex500 puede configurarse de un solo chip o
una pluralidad de chips. El software para codificar y decodificar video puede integrarse en algun tipo de medio de
grabacion (tal como un CD-ROM, un disco flexible y un disco duro) que sea legible por el ordenador ex111 y otros, y
los procedimientos de codificacion y decodificacion pueden realizarse usando el software. Ademas, cuando el
teléfono ex114 moévil esta equipado con una camara, los datos de video obtenidos por la camara pueden
transmitirse. Los datos de video son datos codificados por el LSI ex500 incluido en el teléfono ex114 movil.

Ademas, el servidor ex103 de transmision puede estar compuesto por servidores y ordenadores, y puede
descentralizar datos y procesar los datos descentralizados, registrar o distribuir datos.

Como se ha descrito be anteriormente, los clientes pueden recibir y reproducir los datos codificados en el sistema
ex100 de suministro de contenido. En otras palabras, los clientes pueden recibir y decodificar la informacion
transmitida por el usuario y reproducir los datos decodificados en tiempo real en el sistema ex100 de suministro de
contenido, de tal manera que el usuario que no tiene ningun derecho especifico y el equipo pueden implementar una
difusion personal.

Aparte del ejemplo del sistema ex100 de suministro de contenido, al menos uno de entre el aparato de codificacion
de imagenes en movimiento (aparato de codificacion de imagenes) y del aparato de decodificacion de imagenes en
movimiento (aparato de decodificacion de imagenes) descritos en cada una de las realizaciones puede
implementarse en un sistema ex200 de difusion digital ilustrado en la figura 41. Mas especificamente, una estacion
ex201 de difusibn comunica o transmite, a través de ondas de radio a un satélite ex202 de difusion, datos
multiplexados obtenidos multiplexando datos de audio y otros en datos de video. Los datos de video son datos
codificados por el procedimiento de codificacion de imagenes en movimiento descrito en cada una de las
realizaciones (es decir, datos codificados por el aparato de codificacion de imagenes de acuerdo con un aspecto de
la presente invencion). Tras la recepcion de los datos multiplexados, el satélite ex202 de difusion transmite ondas de
radio para su difusion. A continuacién, una antena ex204 de uso doméstico con una funcién de recepcién de difusion
por satélite recibe las ondas de radio. Seguidamente, un dispositivo tal como un televisor (receptor) ex300 y un
decodificador (STB) ex217 decodifica los datos multiplexados recibidos y reproduce los datos decodificados (es
decir, funciona como el aparato de decodificacion de imagenes de acuerdo con un aspecto de la presente
invencion).

Ademas, un lector/grabador ex218 (i) lee y decodifica los datos multiplexados grabados en un medio ex215 de
grabacion, como un DVD y un BD, o (i) codifica sefiales de video en el medio ex215 de grabacién, y en algunos
casos, escribe datos obtenidos multiplexando una sefal de audio en los datos codificados. El lector/grabador ex218
puede incluir el aparato de decodificacion de imagenes en movimiento o el aparato de codificacion de imagenes en
movimiento como se muestra en cada una de las realizaciones. En este caso, las sefiales de video reproducidas se
visualizan en el monitor ex219, y pueden reproducirse por otro dispositivo o sistema usando el medio ex215 de
grabacion en el que se graban los datos multiplexados. También es posible implementar el aparato de decodificacion
de imagenes en movimiento en el decodificador ex217 conectado al cable ex203 para un televisor por cable o a la
antena ex204 para la difusion por satélite y/o terrestre, con el fin de visualizar las sefiales de video en el monitor
ex219 del televisor ex300. El aparato de decodificacion de imagenes en movimiento puede implementarse no en el
decodificador sino en el televisor ex300.

La figura 42 ilustra el televisor (receptor) ex300 que usa el procedimiento de codificacion de imagenes en
movimiento y el procedimiento de decodificacion de imagenes en movimiento descritos en cada una de las
realizaciones. El televisor ex300 incluye: un sintonizador ex301 que obtiene o proporciona datos multiplexados
obtenidos multiplexando datos de audio en datos de video, a través de la antena ex204 o del cable ex203, etc., que
recibe una difusion; una unidad ex302 de modulacién/demodulacién que demodula los datos multiplexados recibidos
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0 modula los datos en datos multiplexados a suministrar al exterior; y una unidad ex303 de
multiplexacion/demultiplexacion que demultiplexa los datos multiplexados modulados en datos de video y en datos
de audio, o multiplexa datos de video y datos de audio codificados por una unidad ex306 de procesamiento de
sefales en datos.

El televisor ex300 incluye ademas: una unidad ex306 de procesamiento de sefiales que incluye una unidad ex304 de
procesamiento de sefiales de audio y una unidad ex305 de procesamiento sefiales de video que decodifican datos
de audio y datos de video y codifican datos de audio y datos de video, respectivamente (que funcionan como el
aparato de codificacion de imagenes y el aparato de decodificacion de imagenes de acuerdo con los aspectos de la
presente invencion); y una unidad ex309 de salida que incluye un altavoz ex307 que proporciona la sefial de audio
decodificada, y una unidad ex308 de visualizacion que visualiza la sefial de video decodificada, tal como una
pantalla. Ademas, el televisor ex300 incluye una unidad ex317 de interfaz que incluye una unidad ex312 de entrada
de operacion que recibe una entrada de una operacion de usuario. Ademas, el televisor ex300 incluye una unidad
ex310 de control que controla en general cada elemento constitutivo del televisor ex300, y una unidad ex311 de
circuito de fuente de alimentacion que suministra alimentacién a cada uno de los elementos. Aparte de la unidad
ex312 de entrada de operacion, la unidad ex317 de interfaz puede incluir: un puente ex313 que esta conectado a un
dispositivo exterior, como el lector/grabador ex218; una unidad ex314 de ranura para permitir la conexién del medio
ex216 de grabacion, tal como una tarjeta SD; un controlador ex315 para conectarse a un medio de grabacion
exterior, tal como un disco duro; y un moédem ex316 para conectarse a una red telefonica. En este caso, el medio
ex216 de grabacion puede grabar eléctricamente la informacion usando un elemento de memoria de semiconductor
no volatil/volatil para su almacenamiento. Los elementos constitutivos del televisor ex300 estan conectados entre si
a través de un bus sincrono.

En primer lugar, se describira la configuracion en la que el televisor ex300 decodifica los datos multiplexados
obtenidos del exterior a través de la antena ex204 y otros y reproduce los datos decodificados. En el televisor ex300,
tras una operacion de usuario a través de un controlador ex220 remoto y otros, la unidad ex303 de
multiplexacion/demultiplexacion demultiplexa los datos multiplexados demodulados por la unidad ex302 de
modulaciéon/demodulacion, bajo el control de la unidad ex310 de control, que incluye una CPU. Ademas, la unidad
ex304 de procesamiento de sefiales de audio decodifica los datos de audio demultiplexados, y la unidad ex305 de
procesamiento sefiales de video decodifica los datos de video demultiplexados, usando el procedimiento de
decodificacion descrito en cada una de las realizaciones, en el televisor ex300. La unidad ex309 de salida
proporciona la sefial de video decodificada y la sefial de audio al exterior, respectivamente. Cuando la unidad ex309
de salida proporciona la sefial de video y la sefial de audio, las sefales pueden almacenarse temporalmente en las
memorias ex318 y ex319 intermedias y otros de tal manera que las sefiales se reproduzcan en sincronizacion entre
si. Ademas, el televisor ex300 puede leer datos multiplexados no a través de una difusién y otras, sino de los medios
ex215 y ex216 de grabacion, tales como un disco magnético, un disco optico y una tarjeta SD. A continuacion, se
describira una configuracion en la que el televisor ex300 codifica una sefial de audio y una sefial de video, y
transmite los datos al exterior o escribe los datos en un medio de grabacion. En el televisor ex300, tras una
operacion de usuario a través del controlador ex220 remoto y otros, la unidad ex304 de procesamiento de sefiales
de audio codifica una sefial de audio, y la unidad ex305 de procesamiento sefiales de video codifica una sefial de
video, bajo el control de la unidad ex310 de control usando el procedimiento de codificacion descrito en cada una de
las realizaciones. La unidad ex303 de multiplexacién/demultiplexacion multiplexa la sefial de video y la sefial de
audio codificadas, y proporciona la sefial resultante al exteriorr Cuando la wunidad ex303 de
multiplexacion/demultiplexacion multiplexa la sefial de video y la sefal de audio, las sefiales pueden almacenarse
temporalmente en las memorias ex320 y ex321 intermedias, y otras de tal manera que las sefiales se reproduzcan
en sincronizacion entre si. En este caso, las memorias ex318, ex319, ex320 y ex321 intermedias pueden ser
plurales como se ilustra, o al menos una memoria intermedia puede compartirse en el televisor ex300. Ademas, los
datos pueden almacenarse en una memoria intermedia para evitar el desbordamiento y el subdesbordamiento del
sistema entre, por ejemplo, la unidad ex302 de modulacién/demodulacion y la unidad ex303 de
multiplexacion/demultiplexacion.

Ademas, el televisor ex300 puede incluir una configuracion para recibir una entrada AV desde un micréfono o una
camara distinta de la configuracién para obtener datos de audio y de video de una difusion o un medio de grabacion,
y puede codificar los datos obtenidos. Aunque el televisor ex300 puede codificar, multiplexar y proporcionar datos
exteriores en la descripcion, puede ser capaz de solo recibir, decodificar y proporcionar datos exteriores, pero no de
codificar, multiplexar y proporcionar datos exteriores.

Ademas, cuando el lector/grabador ex218 lee o escribe datos multiplexados desde o en un medio de grabacioén, uno
de los televisores ex300 y el lector/grabador ex218 puede decodificar o codificar los datos multiplexados, y el
televisor ex300 y el lector/grabador ex218 puede compartir la decodificacion o codificacion.

Como ejemplo, la figura 43 ilustra una configuracion de una unidad ex400 de reproduccion/grabacion de informacion
cuando los datos se leen o escriben desde o en un disco o6ptico. La unidad ex400 de reproduccién/grabacion de
informacion incluye los elementos ex401, ex402, ex403, ex404, ex405, ex406 y ex407 constituyentes que se
describiran a continuacion. El cabezal ex401 6ptico irradia un punto laser en una superficie de grabacion del medio
ex215 de grabacion que es un disco optico para escribir informacion, y detecta la luz reflejada de la superficie de
grabacion del medio ex215 de grabacién para leer la informacién. La unidad ex402 de grabacion de modulacion
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acciona eléctricamente un laser semiconductor incluido en el cabezal ex401 6ptico, y modula la luz laser de acuerdo
con los datos grabados. La unidad ex403 de demodulacion de reproduccion amplifica una sefial de reproduccion
obtenida detectando eléctricamente la luz reflejada de la superficie de grabaciéon usando un detector fotografico
incluido en el cabezal ex401 optico, y demodula la sefal de reproduccién separando un componente de sefial
grabado en el medio ex215 de grabacién para reproducir la informaciéon necesaria. La memoria ex404 intermedia
retiene temporalmente la informacion a grabar en el medio ex215 de grabacion y la informacion reproducida desde el
medio ex215 de grabacion. El motor ex405 de disco hace rotar el medio ex215 de grabacion. La unidad ex406 de
servo control mueve el cabezal ex401 éptico a una pista de informacién predeterminada mientras controla la unidad
de rotacion del motor ex405 de disco para seguir el punto del laser. La unidad ex407 de control del sistema controla
en general a la unidad ex400 de reproduccién/grabacion de informacién. Los procedimientos de lectura y escritura
pueden implementarse por la unidad ex407 de control del sistema usando la informacién diversa almacenada en la
memoria ex404 intermedia y generando y afiadiendo nueva informacién como sea necesario, y por la unidad ex402
de grabacion de modulacion, la unidad ex403 de demodulacion de reproduccion y la unidad ex406 de servo control
que graban y reproducen informacion a través del cabezal ex401 6ptico mientras se operan de manera coordinada.
La unidad ex407 de control de sistema incluye, por ejemplo, un microprocesador, y ejecuta el procesamiento al
hacer que un ordenador ejecute un programa para leer y escribir.

Aunque el cabezal ex401 optico irradia un punto de laser en la descripcion, puede realizar grabaciones de alta
densidad usando luz de campo cercano.

La figura 44 ilustra el medio ex215 de grabacion que es el disco optico. En la superficie de grabacion del medio
ex215 de grabacion, los surcos de guia estan formados en espiral, y una pista ex230 de informacion graba, por
adelantado, la informacién de direccién que indica una posicion absoluta en el disco de acuerdo con el cambio en la
forma de los surcos de guia. La informacion de direccion incluye informacién para determinar las posiciones de los
bloques ex231 de grabacion que son una unidad para grabar datos. La reproduccion de la pista ex230 de
informacion y la lectura de la informacion de direccion en un aparato que graba y reproduce datos puede llevar a la
determinacion de las posiciones de los bloques de grabacion. Ademas, el medio ex215 de grabacion incluye un area
ex233 de grabacioén de datos, un area ex232 de circunferencia interior y un area ex234 de circunferencia exterior. El
area ex233 de grabacion de datos es un area que se usa para grabar los datos de usuario. El area ex232 de
circunferencia interior y el area ex234 de circunferencia exterior que estan dentro y fuera del area ex233 de
grabacion de datos, respectivamente, son para un uso especifico, excepto para grabar los datos de usuario. La
unidad 400 de reproduccién/grabacion de informacion lee y escribe audio codificado, datos de video codificados o
datos multiplexados obtenidos multiplexando los datos codificados de audio y video, desde y en el area ex233 de
grabacion de datos del medio ex215 de grabacion.

Aunque un disco o6ptico que tiene una capa, tal como un DVD y un BD se describe como un ejemplo en la
descripcion, el disco 6ptico no se limita a los mismos, y puede ser un disco 6ptico que tenga una estructura
multicapa y es capaz de grabarse en una parte que no sea la superficie. Ademas, el disco 6ptico puede tener una
estructura para la grabacion/reproduccion multidimensional, tal como la grabacion de informacion usando luz de
colores con diferentes longitudes de onda en la misma parte del disco ptico y para grabar informacién que tenga
diferentes capas desde diversos angulos.

Ademas, un coche ex210 que tiene una antena ex205 puede recibir datos desde el satélite ex202 y otros, y
reproducir video en un dispositivo de visualizacion tal como un sistema ex211 de navegacion de coche configurado
en el coche ex210, en el sistema ex200 de difusion digital. En este caso, una configuracion del sistema ex211 de
navegacion de coche sera una configuracion, por ejemplo, que incluira una unidad de recepcion de GPS desde la
configuracion ilustrada en la figura 42. Lo mismo ocurrira con la configuracion del ordenador ex111, el teléfono
ex114 movil y otros.

La figura 45A ilustra el teléfono ex114 mévil que usa el procedimiento de codificacion de imagenes en movimiento y
el procedimiento de decodificacion de imagenes en movimiento descrito en las realizaciones. El teléfono ex114 movil
incluye: una antena ex350 para transmitir y recibir ondas de radio a través de la estacion ex110 base; una unidad
ex365 de camara capaz de capturar imagenes fijas y en movimiento; y una unidad ex358 de visualizacion tal como
una pantalla de cristal liquido para visualizar los datos tales como el video decodificado capturado por la unidad
ex365 de camara o recibido por la antena ex350. El teléfono ex114 movil incluye ademas: una unidad del cuerpo
principal que incluye una unidad ex366 de tecla de operacion; una unidad ex357 de salida de audio, tal como un
altavoz para la salida de audio; una unidad ex356 de entrada de audio, tal como un micréfono para la entrada de
audio; una unidad ex367 de memoria para almacenar el video o imagenes fijas capturados, audio grabado, datos
codificados o decodificados del video recibido, las imagenes fijas, correos electrénicos u otros; y una unidad ex364
de ranura que es una unidad de interfaz para un medio de grabaciéon que almacena datos de la misma manera que
la unidad ex367 de memoria.

A continuacion, se describira haciendo referencia a la figura 45B un ejemplo de una configuracion del teléfono ex114
movil. En el teléfono ex114 mévil, una unidad de control ex360 principal disefiada para controlar en conjunto cada
unidad del cuerpo principal, incluida la unidad ex358 de visualizacién, asi como la unidad ex366 de tecla de
operacion, se conecta reciprocamente, a través de un bus ex370 sincrono, a una unidad ex361 de circuito de fuente
de alimentaciéon, una unidad ex362 de control de entrada de operacion, una unidad ex355 de procesamiento de
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sefal de video, una unidad ex363 de interfaz de camara, una unidad ex359 de control de pantalla de cristal liquido
(LCD), una unidad ex352 de modulacidon/demodulacion, una unidad ex353 de multiplexacién/demultiplexacion, una
unidad ex354 de procesamiento de sefal de audio, la unidad ex364 de ranura y la unidad ex367 de memoria.

Cuando una tecla de fin de llamada o una tecla de encendido se activa mediante la operacién de un usuario, la
unidad ex361 de circuito de fuente de alimentacién suministra alimentacion a las unidades respectivas desde un
paquete de baterias con el fin de activar el teléfono ex114 mévil.

En el teléfono ex114 movil, la unidad ex354 de procesamiento de sefial audio convierte las sefales de audio
recopiladas por la unidad ex356 de entrada de audio en modo de conversacion de voz en sefales de audio digitales
bajo el control de la unidad ex360 de control principal que incluye una CPU, ROM, y RAM. A continuacion, la unidad
ex352 de modulacién/demodulacion realiza el procesamiento de espectro de dispersion en las sefales de audio
digital, y la unidad ex351 transmisora y receptora realiza la conversion digital a analdgica y la conversion de
frecuencia en los datos, con el fin de transmitir los datos resultantes a través de la antena ex350. Ademas, en el
teléfono ex114 movil, la unidad ex351 transmisora y receptora amplifica los datos recibidos por la antena ex350 en el
modo de conversacion de voz y realiza la conversion de frecuencia y la conversion analdgica a digital en los datos. A
continuacion, la unidad ex352 de modulacién/demodulacién realiza un procesamiento de espectro de dispersion
inverso en los datos, y la unidad ex354 de procesamiento de sefal de audio los convierte en sefales de audio
analdgicas, con el fin de emitirlas a través de la unidad ex357 de salida de audio.

Ademas, cuando se transmite un correo electronico en el modo de comunicacién de datos, los datos de texto del
correo electrénico introducido al operar la unidad ex366 de tecla de operacion y otros del cuerpo principal se envian
a la unidad ex360 de control principal a través de la unidad ex362 de control de entrada de operacién. La unidad
ex360 de control principal hace que la unidad ex352 de modulacién/demodulacion realice el procesamiento de
espectro de dispersion en los datos de texto, y la unidad ex351 transmisora y receptora realiza la conversion de
digital a analdgico y la conversion de frecuencia en los datos resultantes para transmitir los datos a la estacion ex110
base a través de la antena ex350. Cuando se recibe un correo electronico, el procesamiento que es
aproximadamente inverso al procesamiento para transmitir un correo electrénico se realiza sobre los datos recibidos,
y los datos resultantes se proporcionan a la unidad ex358 de visualizacion.

Cuando se transmite video, imagenes fijas, o video y audio en el modo de comunicacion de datos, la unidad ex355
de procesamiento de sefiales de video comprime y codifica las sefiales de video suministradas desde la unidad
ex365 de camara usando el procedimiento de codificacion de imagenes en movimiento mostrado en cada una de las
realizaciones (es decir, funciona como el aparato de codificacién de imagenes de acuerdo con el aspecto de la
presente invencion), y transmite los datos de video codificados a la unidad ex353 de
multiplexacion/demultiplexacion. En contraste, cuando la unidad ex365 de camara captura video, imagenes fijas y
otros, la unidad ex354 de procesamiento de sefiales de audio codifica las sefales de audio recopiladas por la unidad
ex356 de entrada de audio, y transmite los datos de audio codificados a la unidad ex353 de
multiplexacion/demultiplexacion.

La unidad ex353 de multiplexacién/demultiplexaciéon multiplexa los datos de video codificados suministrados desde
la unidad ex355 de procesamiento de sefiales de video y los datos de audio codificados suministrados desde la
unidad ex354 de procesamiento de sefiales de audio, usando un procedimiento predeterminado. A continuacion, la
unidad ex352 de modulacion/demodulacién (unidad de circuito de modulacion/demodulacion) realiza el
procesamiento de espectro de dispersion en los datos multiplexados, y la unidad ex351 transmisora y receptora
realiza la conversion digital a analdgico y la conversiéon de frecuencia en los datos con el fin de transmitir los datos
resultantes a través de la antena ex350.

Al recibir datos de un archivo de video que esta vinculado a una pagina web y otros en el modo de comunicacién de
datos o al recibir un correo electrénico con video y/o audio adjunto, con el fin de decodificar los datos multiplexados
recibidos a través de la antena ex350, la unidad ex353 de multiplexacion/demultiplexacion demultiplexa los datos
multiplexados en un flujo de bits de datos de video y en un flujo de bits de datos de audio, y suministra a la unidad
ex355 de procesamiento de sefiales de video los datos de video codificados y a la unidad ex354 de procesamiento
de sefales de audio con los datos de audio codificados at través del bus ex370 sincrono. La unidad ex355 de
procesamiento de sefiales de video decodifica la sefial de video usando un procedimiento de decodificacion de
imagenes en movimiento correspondiente al procedimiento de codificacion de imagenes en movimiento mostrado en
cada una de las realizaciones (es decir, funciona como el aparato de decodificacion de imagenes de acuerdo con el
aspecto de la presente invencion), y a continuacion la unidad ex358 de visualizacion muestra, por ejemplo, el video y
las imagenes fijas incluidas en el archivo de video vinculado a la pagina web a través de la unidad ex359 de control
LCD. Ademas, la unidad ex354 de procesamiento de sefial de audio decodifica la sefial de audio, y la unidad ex357
de salida de audio proporciona el audio.

Ademas, de manera similar al televisor eéx300, un terminal tal como el teléfono ex114 maévil probablemente tiene 3
tipos de configuraciones de implementacion que incluyen no solamente (i) un terminal de transmisiéon y recepcion
que incluye tanto un aparato de codificacion como un aparato de decodificacién, sino también (ii) un terminal de
transmision que incluye solo un aparato de codificacion y (i) un terminal de recepcion que incluye solo un aparato
de decodificacion. Aunque el sistema ex200 de difusion digital recibe y transmite los datos multiplexados obtenidos
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multiplexando los datos de audio en datos de video en la descripcion, los datos multiplexados pueden ser datos
obtenidos multiplexando no datos de audio sino datos de caracteres relacionados con datos de video sobre video, y
pueden no ser datos multiplexados sino datos de video en si.

Como tal, el procedimiento de codificacion de imagenes en movimiento y el procedimiento de decodificacion de
imagenes en movimiento en cada una de las realizaciones pueden usarse en cualquiera de los dispositivos y
sistemas descritos. Por lo tanto, pueden obtenerse las ventajas descritas en cada una de las realizaciones.

[Realizacién 10]

Los datos de video pueden generarse cambiando, como sea necesario, entre (i) el procedimiento de codificacion de
imagenes en movimiento o el aparato de codificacion de imagenes en movimiento mostrado en cada una de las
realizaciones y (ii) un procedimiento de codificacion de imagenes en movimiento o un aparato de codificacion de
imagenes en movimiento en conformidad con un estandar diferente, tal como MPEG-2, MPEG-4 AVC y VC-1.

En este caso, cuando se genera una pluralidad de datos de video que se ajusta a los diferentes estandares y a
continuacion se decodifica, necesitan seleccionarse los procedimientos de decodificacion para ajustarse a los
diferentes estandares. Sin embargo, ya que no puede detectarse a qué estandar se ajusta la pluralidad de datos de
video a decodificar, existe el problema de que no puede seleccionarse un procedimiento de decodificacion
apropiado.

Con el fin de resolver el problema, los datos multiplexados obtenidos multiplexando los datos de audio y otros en
datos de video tienen una estructura que incluye una informacién de identificacién que indica a qué estandar se
ajustan los datos de video. En lo sucesivo en el presente documento, se describira la estructura especifica de los
datos multiplexados que incluyen los datos de video generados en el procedimiento de codificacion de imagenes en
movimiento y mediante el aparato de codificacion de imagenes en movimiento mostrado en cada una de las
realizaciones. Los datos multiplexados son un flujo digital en el formato de flujo de transporte MPEG-2.

La figura 46 ilustra una estructura de los datos multiplexados. Como se ilustra en la figura 46, los datos
multiplexados pueden obtenerse multiplexando al menos uno de entre un flujo de video, un flujo de audio, un flujo de
graficos de presentacion (PG) y un flujo de graficos interactivos. El flujo de video representa el video principal y el
video secundario de una pelicula, el flujo de audio (IG) representa una parte de audio principal y una parte de audio
secundaria que se mezcla con la parte de audio principal, y el flujo de graficos de presentacion representa los
subtitulos de la pelicula. En este caso, el video principal es el video normal a visualizar en una pantalla, y el video
secundario es el video visualizado en una ventana mas pequefia en el video principal. Ademas, el flujo de graficos
interactivos representa una pantalla interactiva a generar disponiendo los componentes de GUI en una pantalla. El
flujo de video se codifica en el procedimiento de codificacién de imagenes en movimiento o mediante el aparato de
codificacion de imagenes en movimiento mostrado en cada una de las realizaciones, o en un procedimiento de
codificacion de imagenes en movimiento o mediante un aparato de codificacion de imagenes en movimiento de
conformidad con un estandar convencional, tal como MPEG-2, MPEG-4 AVC, y VC-1. El flujo de audio se codifica de
acuerdo con un estandar, tal como Dolby-AC-3, Dolby Digital Plus, MLP, DTS, DTS-HD y PCM lineal.

Cada flujo incluido en los datos multiplexados se identifica mediante un PID. Por ejemplo, 0x1011 se asigna al flujo
de video a usar para el video de una pelicula, 0x1100 a 0x111F se asigna a los flujos de audio, 0x1200 a 0x121F se
asigna a los flujos de graficos de presentacion, 0x1400 a 0x141F se asigna a los flujos de graficos interactivos,
0x1B00 a 0x1B1F se asignan a los flujos de video a usar para el video secundario de la pelicula, y 0x1A00 a 0x1A1F
se asignan a los flujos de audio a usar para que el audio secundario a mezclar con el audio primario.

La figura 47 ilustra esquematicamente cémo se multiplexan los datos. En primer lugar, un flujo ex235 de video
compuesto de cuadros de video y un flujo ex238 de audio compuesto de cuadros de audio se transforma en un flujo
de paquetes ex236 PES y un flujo de paquetes ex239 PES, y ademas en paquetes ex237 TS y paquetes ex240 TS,
respectivamente. De manera similar, los datos de un flujo ex241 de graficos de presentacion y los datos de un flujo
ex244 de graficos interactivos se transforman en un flujo de paquetes ex242 PES y un flujo de paquetes ex245 PES,
y ademas en paquetes ex243 TS y paquetes ex246 TS, respectivamente. Estos paquetes TS se multiplexan en un
flujo para obtener datos ex247 multiplexados.

La figura 48 ilustra como se almacena un flujo de video en un flujo de paquetes PES con mas detalle. La primera
barra en la figura 48 muestra un flujo de cuadros de video en un flujo de video. La segunda barra muestra el flujo de
paquetes PES. Como se indica por las flechas indicadas como yy1, yy2, yy3, y yy4 en la figura 48, el flujo de video
se divide en imagenes tales como imagenes |, imagenes B e imagenes P, cada una de las cuales es una unidad de
presentacion de video, y las imagenes se almacenan en una carga util de cada uno de los paquetes PES. Cada uno
de los paquetes PES tiene un encabezado PES, y el encabezado PES almacena un sello de tiempo de presentacion
(PTS) que indica un tiempo de visualizacion de la imagen, y un sello de tiempo de decodificacion (DTS) que indica el
tiempo de decodificacion de la imagen.

La figura 49 ilustra un formato de paquetes TS que se escribiran finalmente en los datos multiplexados. Cada uno de
los paquetes TS es un paquete de longitud fija de 188 bytes que incluye un encabezado TS de 4 bytes que contiene
informacion, tal como un PID para identificar un flujo y una carga util de 184 bytes para almacenar datos. Los
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paquetes PES se dividen y almacenan en las cargas utiles TS, respectivamente. Cuando se usa una ROM BD, a
cada uno de los paquetes TS se le asigna un TP_Extra_Header de 4 bytes, lo que da como resultado de este modo
en unos paquetes de origen de 192 bytes. Los paquetes de origen se escriben en los datos multiplexados. El
TP_Extra_Header almacena informacién como una Arrival_Time_Stamp (ATS). La ATS muestra el tiempo de inicio
de transferencia en el que se transferira cada uno de los paquetes TS a un filtro PID. Los paquetes de origen estan
dispuestos en los datos multiplexados como se muestra en la parte inferior de la figura 49. Los niumeros que
aumentan desde el encabezado de los datos multiplexados se denominan nimeros de paquetes de origen (SPN).

Cada uno de los paquetes TS incluidos en los datos multiplexados incluye no solo flujos de audio, video, subtitulos y
otros, sino también una tabla de asociacion de programas (PAT), una tabla de mapas de programas (PMT) y una
referencia de reloj del programa (PCR). La PAT muestra lo que indica un PID en una PMT usada en los datos
multiplexados, y un PID de la propia PAT se registra como cero. La PMT almacena los PID de los flujos de video,
audio, subtitulos y otros incluidos en los datos multiplexados, y la informacion de atributos de los flujos
correspondiente a los PID. La PMT también tiene diversos descriptores relacionados con los datos multiplexados.
Los descriptores tienen informacion tal como informacién de control de copia que muestra si se permite o no la copia
de los datos multiplexados. La PCR almacena la informacion de tiempo de STC correspondiente a una ATS
mostrada cuando el paquete de PCR se transfiere a un decodificador, con el fin de lograr la sincronizacion entre un
reloj de hora de llegada (ATC) que es un eje de tiempo de las ATS y un reloj de tiempo de sistema (STC) que es un
eje temporal de los PTS y los DTS.

La figura 50 ilustra en detalle la estructura de datos de la PMT. Un encabezado de PMT esta dispuesto en la parte
superior de la PMT. El encabezado de PMT describe la longitud de los datos incluidos en la PMT y otros. Una
pluralidad de descriptores relacionados con los datos multiplexados se dispone después del encabezado de PMT.
Informacién tal como la informacion de control de copia se describe en los descriptores. Después de los
descriptores, se dispone una pluralidad de piezas de informacién de flujo relacionadas con los flujos incluidos en los
datos multiplexados. Cada pieza de informacion de flujo incluye unos descriptores de flujo, cada uno de los cuales
describe una informacién, tal como un tipo de flujo para identificar un cédec de compresion de un flujo, un PID de
flujo e informacién de atributos de flujo (como una velocidad de cuadros o una relacion de aspecto). Los descriptores
de flujo son iguales en nimero al nimero de flujos en los datos multiplexados.

Cuando los datos multiplexados se graban en un medio de grabacion y en otros, se graban junto con archivos de
informacién de datos multiplexados.

Cada uno de los archivos de informacion de datos multiplexados es informacion de gestion de los datos
multiplexados como se muestra en la figura 51. Los archivos de informacion de datos multiplexados estan en una
correspondencia de uno a uno con los datos multiplexados, y cada uno de los archivos incluye informacion de datos
multiplexados, informacion de atributos de flujo y un mapa de entrada.

Como se ilustra en la figura 51, la informacion de datos multiplexados incluye una velocidad del sistema, una hora de
inicio de reproduccion y una hora de finalizacion de reproduccion. La velocidad de sistema indica la velocidad de
transferencia maxima a la que un decodificador de destino del sistema, que se describira mas adelante, transfiere
los datos multiplexados a un filtro PID. Los intervalos de las ATS incluidas en los datos multiplexados se establecen
en no mas altas que una velocidad de sistema. El tiempo de inicio de reproduccién indica un PTS en un cuadro de
video en la cabecera de los datos multiplexados. Se afiade un intervalo de un cuadro a un PTS en un cuadro de
video al final de los datos multiplexados, y el PTS se establece en el tiempo de finalizacion de reproduccion.

Como se muestra en la figura 52, se registra una pieza de la informacion de atributos en la informacién de atributos
de flujo, para cada PID de cada flujo incluido en los datos multiplexados. Cada pieza de la informacién de atributos
tiene informacion diferente en funcién de si el flujo correspondiente es un flujo de video, un flujo de audio, un flujo de
graficos de presentacion o un flujo de graficos interactivos. Cada pieza de informacion de atributo de flujo de video
contiene informacion que incluye qué tipo de cédec de compresion se usa para comprimir el flujo de video, y la
resolucion, la relacion de aspecto y la velocidad de las piezas de los datos de imagen que se incluyen en el flujo de
video. Cada pieza de informacién de atributos de flujo de audio contiene informacién que incluye qué tipo de codec
de compresion se usa para comprimir el flujo de audio, cuantos canales se incluyen en el flujo de audio, qué idioma
soporta el flujo de audio y cuan alta es la frecuencia de muestreo. La informacion de atributo de flujo de video y la
informacion de atributo de flujo de audio se usan para la inicializacion de un decodificador antes de que el actor
reproduzca la informacion.

En la presente realizacion, los datos multiplexados a usar son de un tipo de flujo incluido en la PMT. Ademas,
cuando los datos multiplexados se graban en un medio de grabacion, se usa la informacion de atributos de flujo de
video incluida en la informacion de datos multiplexados. Mas especificamente, el procedimiento de codificacion de
imagenes en movimiento o el aparato de codificacion de imagenes en movimiento descritos en cada una de las
realizaciones incluye un etapa o una unidad para asignar la informacion unica que indica datos de video generados
por el procedimiento de codificacion de imagenes en movimiento o el aparato de codificacion de imagenes en
movimiento en cada una de las realizaciones, al tipo de flujo incluido en la PMT o la informacion de atributo de flujo
de video. Con la configuracion, los datos de video generados por el procedimiento de codificacion de imagenes en
movimiento o el aparato de codificacion de imagenes en movimiento descritos en cada una de las realizaciones

42



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ES 2703 799 T3

pueden distinguirse de los datos de video que se ajustan a otro estandar.

Ademas, la figura 53 ilustra las etapas del procedimiento de decodificacion de imagenes en movimiento de acuerdo
con la presente realizacion. En la etapa exS100, el tipo de flujo incluido en la PMT o la informacién de atributo de
flujo de video incluida en la informacion de datos multiplexados se obtiene a partir de los datos multiplexados. A
continuacion, en la etapa exS101, se determina si el tipo de flujo o la informacion del atributo de flujo de video
indican o no que los datos multiplexados se generan mediante el procedimiento de codificacion de imagenes en
movimiento o el aparato de codificacion de imagenes en movimiento en cada una de las realizaciones. Cuando se
determina que el tipo de flujo o la informacién de atributo de flujo de video indica que los datos multiplexados se
generan mediante el procedimiento de codificaciéon de imagenes en movimiento o el aparato de codificacion de
imagenes en movimiento en cada una de las realizaciones, en la etapa exS102, la decodificacion se realiza
mediante el procedimiento de decodificacion de imagenes en movimiento en cada una de las realizaciones. Ademas,
cuando el tipo de flujo o la informaciéon de atributo de flujo de video indican conformidad con los estandares
convencionales, tales como MPEG-2, MPEG-4 AVC y VC-1, en la etapa exS103, la decodificacion se realiza
mediante un procedimiento de decodificacion de imagenes en movimiento de conformidad con los estandares
convencionales.

Como tal, la asignacion de un nuevo valor Unico para el tipo de flujo o la informacion de atributos de flujo de video
permite determinar o no si el procedimiento de decodificacion de imagenes en movimiento o el aparato de
decodificacion de imagenes en movimiento que se describe en cada una de las realizaciones puede realizar la
decaodificacion. Incluso cuando se introducen los datos multiplexados que se ajustan a un estandar diferente, puede
seleccionarse un procedimiento o aparato de decodificaciéon apropiado. Por lo tanto, es posible decodificar la
informacion sin ningun error. Ademas, el procedimiento o aparato de codificacion de imagenes en movimiento, o el
procedimiento o aparato de decodificacion de imagenes en movimiento en la presente realizacion puede usarse en
los dispositivos y los sistemas descritos anteriormente.

[Realizacion 11]

Cada uno del procedimiento de codificacion de imagenes en movimiento, el aparato de codificacion de imagenes en
movimiento, el procedimiento de decodificacion de imagenes en movimiento y el aparato de decodificacion de
imagenes en movimiento en cada una de las realizaciones se logran normalmente en la forma de un circuito
integrado o de un circuito integrado a gran escala (LSI). Como ejemplo del LSI, la figura 54 ilustra una configuracion
del LSI ex500 que se fabrica en un chip. El LS| ex500 incluye los elementos ex501, ex502, ex503, ex504, ex505,
ex507, ex508 y ex509 que se describen a continuacion, y los elementos estan conectados entre si a través de un
bus ex510. La unidad ex505 de circuito de fuente de alimentacién se activa al suministrar alimentacion a cada uno
de los elementos cuando se enciende la unidad ex505 de circuito de fuente de alimentacion.

Por ejemplo, cuando se realiza la codificacion, el LS| ex500 recibe una sefial AV desde un microfono ex117, una
camara ex113 y otros a través de un ES ex509 AV bajo control de una unidad ex501 de control que incluye una CPU
ex502, un controlador ex503 de memoria, un controlador ex504 de flujo y una unidad ex512 de control de frecuencia
de excitacion. La sefial AV recibida se almacena temporalmente en una memoria ex511 exterior, como una SDRAM.
Bajo el control de la unidad ex501 de control, los datos almacenados se segmentan en partes de datos de acuerdo
con la cantidad y la velocidad de procesamiento a transmitir a una unidad ex507 de procesamiento de sefales. A
continuacion, la unidad ex507 de procesamiento de sefales codifica una sefial de audio y/o una sefial de video. En
este caso, la codificacion de la sefial de video es la codificacion descrita en cada una de las realizaciones. Ademas,
la unidad ex507 de procesamiento de sefiales a veces multiplexa los datos de audio codificados y los datos de video
codificados, y una ES ex506 de flujo proporciona los datos multiplexados al exterior. Los datos multiplexados
proporcionados se transmiten a la estacion ex107 base o se escriben en el medio ex215 de grabaciéon. Cuando los
conjuntos de datos se multiplexan, los datos deben almacenarse temporalmente en la memoria ex508 intermedia de
tal manera que los conjuntos de datos se sincronicen entre si.

Aunqgue la memoria ex511 es un elemento externo del LS| ex500, puede incluirse en el LSl ex500. La memoria
ex508 intermedia no esta limitada a una memoria intermedia, sino que puede estar compuesta de memorias
intermedias. Ademas, el LS| ex500 puede fabricarse en un chip o en una pluralidad de chips.

Ademas, aunque la unidad ex501 de control incluye la CPU ex502, el controlador ex503 memoria, el controlador
ex504 de flujo, la unidad ex512 de control de frecuencia de excitacion, la configuracion de la unidad ex501 de control
no se limita a las mismas. Por ejemplo, la unidad ex507 de procesamiento de sefiales puede incluir ademas una
CPU. La inclusion de otra CPU en la unidad ex507 de procesamiento de sefiales puede mejorar la velocidad de
procesamiento. Ademas, como otro ejemplo, la CPU ex502 puede servir o ser parte de la unidad ex507 de
procesamiento de sefiales y, por ejemplo, puede incluir una unidad de procesamiento de sefales de audio. En tal
caso, la unidad ex501 de control incluye la unidad ex507 de procesamiento de sefiales o la CPU ex502 que incluye
una parte de la unidad ex507 de procesamiento de sefiales.

El nombre usado en este caso es LSI, pero también puede llamarse ClI, sistema LSI, super LSI o ultra LSI en funcion
del grado de integracion.
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Ademas, las formas de lograr la integracion no se limitan al LSI, y un circuito especial o un procesador de fin
general, etc., también puede lograr la integracion. La matriz de puertas programables en campo (FPGA) que puede
programarse después de la fabricacion de LSI o un procesador reconfigurable que permite la reconfiguracion de la
conexion o la configuracion de un LS| pueden usarse para el mismo fin.

En el futuro, con el avance en la tecnologia de semiconductores, una nueva rama de la tecnologia puede reemplazar
al LSI. Los bloques funcionales pueden integrarse usando dicha tecnologia. La posibilidad es que la presente
invencion se aplique a la biotecnologia.

[Realizacion 12]

Cuando los datos de video generados en el procedimiento de codificacion de imagenes en movimiento o por el
aparato de codificacion de imagenes en movimiento descritos en cada una de las realizaciones se decodifican, en
comparacion con cuando se decodifican los datos de video se ajustan a un estandar convencional, tal como MPEG-
2, MPEG-4 AVC y VC-1, la cantidad de procesamiento probablemente aumenta. Por lo tanto, el LSl ex500 debe
establecerse a una frecuencia de excitacion superior a la de la CPU ex502 a usar cuando se decodifican los datos
de video de conformidad con el estandar convencional. Sin embargo, cuando la frecuencia de excitacion se
establece mas alta, existe un problema de que aumenta el consumo de energia.

Con el fin de resolver el problema, el aparato de decodificacion de imagenes en movimiento, tal como el televisor
ex300 y el LS| ex500 se configuran para determinar a qué estandar de datos de video se ajusta, y cambiar entre las
frecuencias de excitacion de acuerdo con el estandar determinado. La figura 55 ilustra una configuracion ex800 en la
presente realizacién. Una unidad ex803 de conmutacion de frecuencia de excitacion establece una frecuencia de
excitacion a una frecuencia de excitacion mayor cuando los datos de video se generan mediante el procedimiento de
codificacion de imagenes en movimiento o el aparato de codificacion de imagenes en movimiento descritos en cada
una de las realizaciones. A continuacion, la unidad ex803 de conmutaciéon de frecuencia de excitacion indica a una
unidad ex801 de procesamiento de decodificacion que ejecute el procedimiento de decodificacion de imagenes en
movimiento descrito en cada una de las realizaciones para decodificar los datos de video. Cuando los datos de video
se ajustan al estandar convencional, la unidad ex803 de conmutacién de frecuencia de excitacion establece una
frecuencia de excitacién a una frecuencia de excitaciéon menor que la de los datos de video generados por el
procedimiento de codificacion de imagenes en movimiento o el aparato de codificacion de imagenes en movimiento
descritos en cada una de las realizaciones. A continuacion, la unidad ex803 de conmutacion de frecuencia de
excitacion indica a la unidad ex802 de procesamiento de decodificacion que se ajuste al estandar convencional para
decodificar los datos de video.

Mas especificamente, la unidad ex803 de conmutacion de frecuencia de excitacion incluye la CPU ex502 y la unidad
ex512 de control de frecuencia de excitacion en la figura 54. En este caso, cada una de la unidad ex801 de
procesamiento de decodificacion que ejecuta el procedimiento de decodificaciéon de imagenes en movimiento
descrito en cada una de las realizaciones y la unidad ex802 de procesamiento de decodificacion que se ajusta al
estandar convencional corresponde a la unidad ex507 de procesamiento de sefiales en la figura 54. La CPU ex502
determina a qué estandar se ajustan los datos de video. A continuacion, la unidad ex512 de control de frecuencia de
excitacion determina una frecuencia de excitacion basandose en una sefial procedente de la CPU ex502. Ademas,
la unidad ex507 de procesamiento de sefales decodifica los datos de video basandose en la sefial procedente de la
CPU ex502. Por ejemplo, la informacion de identificacion descrita en la realizacion 10 se usa probablemente para
identificar los datos de video. La informacion de identificaciéon no se limita a la descrita en la realizacién 10, sino que
puede ser cualquier informacion siempre que la informacion indique a qué estandar se ajustan los datos de video.
Por ejemplo, cuando puede determinarse qué datos de video se ajustan basandose en una sefial exterior para
determinar que los datos de video se usan para un televisor o un disco, etc., la determinaciéon puede hacerse
basandose en dicha sefal exterior. Ademas, la CPU ex502 selecciona una frecuencia de excitacion basandose en,
por ejemplo, una tabla de consulta en la que los estandares de los datos de video estan asociados con las
frecuencias de excitacion como se muestra en la figura 57. La frecuencia de excitacién puede seleccionarse
almacenando la tabla de consulta en la memoria ex508 intermedia y en una memoria interior de un LSI, y haciendo
referencia a la tabla de consulta mediante la CPU ex502.

La figura 56 ilustra las etapas para ejecutar un procedimiento en la presente realizacion. En primer lugar, en la etapa
exS200, la unidad ex507 de procesamiento de sefales obtiene informacién de identificacion a partir de los datos
multiplexados. A continuacion, en la etapa exS201, la CPU ex502 determina si los datos de video se generan o no
mediante el procedimiento de codificacion y el aparato de codificacion descritos en cada una de las realizaciones,
basandose en la informacion de identificacion. Cuando los datos de video se generan mediante el procedimiento de
codificacion de imagenes en movimiento y el aparato de codificacion de imagenes en movimiento descritos en cada
una de las realizaciones, en la etapa exS202, la CPU ex502 transmite una sefial para configurar la frecuencia de
excitacion a una frecuencia de excitacion mayor que la de la unidad ex512 de control de frecuencia de excitacion. A
continuacion, la unidad ex512 de control de frecuencia de excitacion establece la frecuencia de excitacion a la
frecuencia de excitacion mas alta. Por otro lado, cuando la informaciéon de identificacion indica que los datos de
video a ajustan al estandar convencional, tal como MPEG-2, MPEG-4 AVC y VC-1, en la etapa exS203, la CPU
ex502 transmite una sefial para configurar la frecuencia de excitaciéon a una frecuencia de excitacion inferior a la de
la unidad ex512 de control de frecuencia de excitacién. A continuacion, la unidad ex512 de control de frecuencia de
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excitacion establece la frecuencia de excitacion a la frecuencia de excitacion mas baja que en el caso donde los
datos de video se generan mediante el procedimiento de codificaciéon de imagenes en movimiento y el aparato de
codificacion de imagenes en movimiento descritos en cada una de las realizaciones.

Ademas, junto con la conmutacion de las frecuencias de excitacion, el efecto de ahorro de energia puede mejorarse
cambiando la tension que se aplicara al LS| ex500 o a un aparato que incluya el LSI ex500. Por ejemplo, cuando la
frecuencia de excitacion se establece mas baja, la tension a aplicar al LS| ex500 o al aparato que incluye el LSI
ex500 probablemente se configure a una tension inferior a la del caso donde la frecuencia de excitacion se establece
mas alta.

Ademas, cuando la cantidad de procesamiento para la decodificacion es mayor, la frecuencia de excitacién puede
establecerse mas alta, y cuando la cantidad de procesamiento para la decodificacion es menor, la frecuencia de
excitacion puede establecerse mas baja como el procedimiento para establecer la frecuencia de excitacion. Por lo
tanto, el procedimiento de configuracion no se limita a los descritos anteriormente. Por ejemplo, cuando la cantidad
de procesamiento para decodificar los datos de video de conformidad con MPEG-4 AVC es mayor que la cantidad
de procesamiento para decodificar datos de video generados por el procedimiento de codificacion de imagenes en
movimiento y el aparato de codificacion de imagenes en movimiento descrito en cada una de las realizaciones, la
frecuencia de excitacion se establece probablemente en orden inverso a la configuracion descrita anteriormente.

Ademas, el procedimiento para configurar la frecuencia de excitaciéon no se limita al procedimiento para configurar
una frecuencia de excitacion mas baja. Por ejemplo, cuando la informacién de identificacion indica que los datos de
video se generan por el procedimiento de codificacion de imagenes en movimiento y el aparato de codificacion de
imagenes en movimiento descritos en cada una de las realizaciones, la tension a aplicar al LSl ex500 o al aparato
que incluye el LSI ex500 se establezca probablemente mas alta. Cuando la informacion de identificacion indica que
los datos de video se ajustan al estandar convencional, tal como MPEG-2, MPEG-4 AVC y VC-1, la tensién a aplicar
al LS| ex500 o al aparato que incluye el LSl ex500 se establece probablemente mas baja. Como otro ejemplo,
cuando la informacion de identificacion indica que los datos de video se generan por el procedimiento de codificacion
de imagenes en movimiento y el aparato de codificacion de imagenes en movimiento descritos en cada una de las
realizaciones, la excitacion de la CPU ex502 probablemente no tenga que suspenderse. Cuando la informacion de
identificacion indica que los datos de video se ajustan al estandar convencional, tal como MPEG-2, MPEG-4 AVC y
VC-1, la excitacion de la CPU ex502 probablemente se suspenda en un momento dado debido a que la CPU ex502
tiene una capacidad de procesamiento extra. Incluso cuando la informacién de identificacion indica que los datos de
video se generan por el procedimiento de codificacion de imagenes en movimiento y el aparato de codificacion de
imagenes en movimiento descritos en cada una de las realizaciones, en el caso donde la CPU ex502 tiene una
capacidad de procesamiento extra, la excitaciéon de la CPU ex502 se suspende probablemente en un momento
dado. En tal caso, el tiempo de suspensién probablemente se establezca mas corto que en el caso en que la
informacion de identificacion indique que los datos de video se ajustan al estandar convencional, tal como MPEG-2,
MPEG-4 AVC y VC-1.

Por consiguiente, el efecto de ahorro de energia puede mejorarse cambiando entre las frecuencias de excitacion de
acuerdo con el estandar al que se ajustan los datos de video. Ademas, cuando el LS| ex500 o el aparato que incluye
el LSI ex500 se excitan con una bateria, la vida de la bateria puede extenderse con el efecto de ahorro de energia.

[Realizacion 13]

Hay casos donde una pluralidad de datos de video que se ajustan a diferentes estandares se proporciona a los
dispositivos y sistemas, tales como un televisor y un teléfono mévil. Con el fin de permitir la decodificacion de la
pluralidad de datos de video que se ajustan a los diferentes estandares, la unidad ex507 de procesamiento de
sefiales del LS| ex500 necesita ajustarse a los diferentes estandares. Sin embargo, los problemas de aumento en la
escala del circuito del LS| ex500 y el aumento en el coste surgen con el uso individual de las unidades ex507 de
procesamiento de sefial que se ajustan a los estandares respectivos.

Con el fin de resolver el problema, lo que se concibe es una configuracion en la que la unidad de procesamiento de
decodificacion que implementa el procedimiento de decodificacion de imagenes en movimiento descrito en cada una
de las realizaciones y la unidad de procesamiento de decodificacion que se ajusta al estandar convencional, tal
como MPEG 2, MPEG-4 AVC y VC-1 se comparten parcialmente. EI Ex900 en la figura 58A muestra un ejemplo de
la configuracion. Por ejemplo, el procedimiento de decodificacion de imagenes en movimiento descrito en cada una
de las realizaciones y el procedimiento de decodificacion de imagenes en movimiento que se ajusta a MPEG-4 AVC
tienen, en parte en comun, los detalles del procesamiento, tal como la codificacién de entropia, la cuantificacion
inversa, el filtrado de desbloqueo y la prediccion compensada de movimiento. Los detalles del procesamiento que se
compartira probablemente incluyen el uso de una unidad ex902 de procesamiento de decodificacién que se ajusta a
AVC MPEG-4. En contraste, una unidad ex901 de procesamiento de decodificaciéon dedicada se usa probablemente
para otro procesamiento Unico de un aspecto de la presente invencion. Ya que el aspecto de la presente invencion
se caracteriza por una cuantificacion inversa en particular, por ejemplo, la unidad ex901 de procesamiento de
decodificacién dedicada se usa para la cuantificacién inversa. De lo contrario, la unidad de procesamiento de
decodificacién se comparte probablemente para uno de entre la decodificacion de entropia, el filtrado de desbloqueo
y la compensacion de movimiento, o todo el procesamiento. La unidad de procesamiento de decodificacion para
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implementar el procedimiento de decodificacion de imagenes en movimiento que se describe en cada una de las
realizaciones puede compartirse para que se comparta el procesamiento, y puede usarse una unidad de
procesamiento de decodificacion dedicada para el procesamiento Unico del MPEG-4 AVC.

Ademas, el ex1000 en la figura 58B muestra otro ejemplo en el que el procesamiento se comparte parcialmente.
Este ejemplo usa una configuracion que incluye una unidad ex1001 de procesamiento de decodificacion dedicada
que soporta el procesamiento Unico de un aspecto de la presente invencion, una unidad ex1002 de procesamiento
de decodificacion dedicada que soporta el procesamiento Unico de otro estandar convencional y una unidad ex1003
de procesamiento de decodificacion que admite el procesamiento a compartir entre el procedimiento de
decodificacion de imagenes en movimiento de acuerdo con el aspecto de la presente invencion y el procedimiento
de decodificacion de imagenes en movimiento convencional. En este caso, las unidades ex1001 y ex1002 de
procesamiento de decodificacion dedicadas no estan necesariamente especializadas para el procesamiento de
acuerdo con el aspecto de la presente invencion y el procesamiento del estandar convencional, respectivamente, y
pueden ser las capaces de implementar el procesamiento general. Ademas, la configuracion de la presente
realizacion puede implementarse mediante el LSI ex500.

Como tal, es posible reducir la escala del circuito de un LSl y reducir el coste compartiendo la unidad de
procesamiento de decodificacion para que el procesamiento a compartir entre el procedimiento de decodificacion de
imagenes en movimiento de acuerdo con el aspecto de la presente invencion y el procedimiento de decodificacion
de imagenes en movimiento conforme al estandar convencional.

[Aplicabilidad industrial]

El procedimiento de codificacion de imagenes y el procedimiento de decodificacion de imagenes de acuerdo con un
aspecto de la presente invencion pueden aplicarse ventajosamente a un procedimiento de codificacion de imagenes
en movimiento y a un procedimiento de decodificacion de imagenes en movimiento.

[Lista de signos de referencia]

100, 200, 500, 600 aparato de codificacién de imagenes
101 restador

102 unidad de transformacién ortogonal

103 unidad de cuantificacion

104, 302 unidad de cuantificacion inversa

105, 303 unidad de transformacioén ortogonal inversa

106, 304 sumador

107, 305 memoria de bloque

108, 306 memoria de cuadro

109, 307 unidad de intra prediccion

110, 308 unidad de inter prediccion

111, 309 unidad de control de inter prediccion

112 unidad de determinacién de tipo de imagen.

113, 310 conmutador

114, 311, 514, 711 unidad de calculo de candidato de bloque de fusion
115, 312 memoria de colPic

116, 516 unidad de codificacion de longitud variable

210, 410, 610, 810 unidad de obtencién de candidato de fusion
211, 411, 612, 812 primera unidad de obtencién

212,412, 615, 815 segunda unidad de obtencién

220, 430, 620, 830 unidad de control de prediccion

230, 630 unidad de codificacion

300, 400, 700, 800 aparato de decodificacion de imagenes
301, 701 unidad de decodificacion de longitud variable
420, 820 unidad de decodificaciéon

611, 811 primera unidad de determinacién

613, 813 unidad de especificacion

614, 814 segunda unidad de determinacion

46



10

15

20

25

30

35

40

ES 2703 799 T3

REIVINDICACIONES

. Un procedimiento de decodificacion de imagenes para decodificar un bloque actual, comprendiendo el
procedimiento de decodificacion de imagenes las etapas de:

obtener (S303) uno o mas primeros candidatos de bloque de fusidon que tienen vectores de movimiento que se
han usado en la compensacion de movimiento de uno o mas bloques vecinos en el que un candidato de bloque
de fusion es una combinacion de una direccion de prediccion, un vector de movimiento y un indice de imagen de
referencia que identifica una imagen de referencia correspondiente al vector de movimiento;

en el que el procedimiento comprende las etapas de realizar un procedimiento iterativo (S114) de obtencion
(S143, S144) de uno o mas segundos candidatos de bloque de fusidon de prediccion bidireccional que tiene
vectores de movimiento cero,

en el que el valor de indice de imagen de referencia de ambas direcciones de prediccién aumenta en 1 para cada
segundo candidato de bloque de fusiéon posterior obtenido en una iteracion posterior, comenzando desde un
valor de 0,

en el que las iteraciones se repiten siempre que el nimero total de candidatos de bloque de fusion primeros y
segundos obtenidos sea menor que un niimero maximo de candidatos de bloque de fusién (S131: Si), atin no se
haya alcanzado un nimero maximo de valores de indice de imagen de referencia disponibles (S142: Si), y el
ultimo segundo candidato de bloque de fusion obtenido no sea idéntico al de cualquiera de los candidatos de
bloque de fusion primeros y segundos ya obtenidos; y

decodificar (S304) un indice codificado que indica un candidato de bloque de fusién de los candidatos de bloque
de fusion primeros y segundos obtenidos,

en el que el un candidato de bloque de fusion se usa para decodificar (S305) el bloque actual.

2. Un aparato de decodificacion de imagenes que decodifica un bloque actual, comprendiendo el aparato de
decodificacion de imagenes:

un primer dispositivo de obtencién (311) configurado para obtener uno o mas primeros candidatos de bloque de
fusion que tienen vectores de movimiento que se han usado en la compensaciéon de movimiento de uno o mas
blogues vecinos en el que un candidato de blogue de fusién es una combinacién de una direccién de prediccion,
un vector de movimiento y un indice de imagen de referencia que identifica una imagen de referencia
correspondiente al vector de movimiento;

en el que el aparato comprende un segundo dispositivo de obtencién (311) configurado para realizar un
procedimiento iterativo para obtener uno o mas segundos candidatos de bloque de fusién que tienen vectores de
movimiento cero,

en el que el valor de indice de imagen de referencia de ambas direcciones de prediccién aumenta en 1 para cada
segundo candidato de bloque de fusién posterior obtenido en una iteracion posterior, comenzando desde un
valor de 0,

en el que las iteraciones se repiten siempre que el nimero total de candidatos de bloque de fusion primeros y
segundos obtenidos sea menor que un numero maximo de candidatos de bloque de fusién, aun no se haya
alcanzado el numero maximo de valores de indice de imagen de referencia disponibles, y el ultimo segundo
candidato de bloque de fusién obtenido no sea idéntico al de cualquiera de los candidatos de bloque de fusién
primeros y segundos ya obtenidos; y

un decodificador (301) configurado para decodificar un indice codificado que indica un candidato de bloque de
fusién de los candidatos de bloque de fusion primeros y segundos obtenidos,

en el que el un candidato de bloque de fusién se usa para decodificar el bloque actual.
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FIG. 1B
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FIG. 29
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FIG. 30
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FIG. 31
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FIG. 33
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FIG. 35
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FIG. 39
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FIG. 44
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FIG. 46
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FIG. 49
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FIG. 51
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FIG. 55
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FIG. 57
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