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DESCRIPCIÓN

Método para fijar una lista de vectores de movimiento

Antecedentes de la invención5

Campo de la invención

La presente invención se refiere a un método de fijación de una lista de vectores de movimiento y a un aparato 
que hace uso del mismo, y, más particularmente, a un método de descodificación y a un aparato de 10
descodificación.

Anterioridades

Recientemente, la demanda de representaciones visuales de alta resolución y de alta calidad, tales como 15
representaciones visuales de alta definición (HD) y de definición ultraalta (UHD), ha aumentado en diversos 
campos de aplicación. A medida que los datos de representaciones visuales tienen una mayor resolución y una 
mayor calidad, la cantidad de datos sobre las representaciones visuales se incrementa en comparación con los 
datos de representaciones visuales convencionales. Por consiguiente, cuando se transfieren datos de 
representaciones visuales usando medios, tales como las líneas existentes de banda ancha por cable 20
inalámbricas, o dichos datos se almacenan usando soportes de almacenamiento convencionales, los costes de 
transferencia y de almacenamiento de los datos de las representaciones visuales aumentan. Para solucionar
estos problemas que aparecen con el aumento de la resolución y la calidad de los datos de las representaciones 
visuales, pueden utilizarse técnicas de compresión de representaciones visuales de alta eficiencia.

25
Las técnicas de compresión de representaciones visuales incluyen diversos métodos, tales como la predicción 
inter en la que se predicen valores de píxeles dentro de una imagen actual a partir de imágenes previas o 
sucesivas con respecto a la imagen actual, la predicción intra en la que se predicen valores de píxeles dentro de 
una imagen actual usando información de píxeles dentro de la imagen actual, y la codificación entrópica en la 
que se asigna un código corto a un valor con una frecuencia de aparición alta y se asigna un código largo a un 30
valor con una frecuencia de aparición baja. Usando dichas técnicas de compresión de representaciones visuales, 
se pueden comprimir y transferir o almacenar, de manera eficaz, datos de representaciones visuales.

Sumario de la invención
35

Uno de los aspectos de la presente invención es proporcionar un método de fijación de una lista de vectores de 
movimiento de predicción candidatos para mejorar la eficiencia de codificación de representaciones visuales.

Otro aspecto de la presente invención es proporcionar un aparato para ejecutar un método de fijación de una 
lista de vectores de movimiento de predicción candidatos con el fin de mejorar la eficiencia de codificación de 40
representaciones visuales.

Una realización de la presente invención proporciona un método de descodificación de vídeo que incluye 
determinar si un primer vector de movimiento o un segundo vector de movimiento está presente en un primer 
grupo de predicción de candidatos espaciales por determinación secuencial, y fijar el primer vector de 45
movimiento o el segundo vector de movimiento obtenido por la determinación secuencial, como candidato a 
predictor de vector de movimiento. El primer grupo de predicción de candidatos espaciales puede incluir un 
primer bloque izquierdo y un segundo bloque izquierdo. El primer vector de movimiento puede incluir el mismo 
cuadro de referencia y la misma lista de imágenes de referencia que los correspondientes de una unidad de 
predicción actual, y el segundo vector de movimiento puede incluir el mismo cuadro de referencia que el 50
correspondiente de la unidad de predicción actual y una lista de imágenes de referencia diferente con respecto a 
la de la unidad de predicción actual. El método de descodificación de vídeo puede incluir, además, determinar si 
un tercer vector de movimiento o un cuarto vector de movimiento está presente en el primer grupo de predicción 
de candidatos espaciales, por determinación secuencial, y fijar como candidato a predictor de vector de 
movimiento, mediante escalado, el tercer vector de movimiento o el cuarto vector de movimiento obtenido por la55
determinación secuencial y cambiar información sobre si llevar a cabo el escalado. El tercer vector de 
movimiento puede incluir un cuadro de referencia diferente y la misma lista de imágenes de referencia, y el 
cuarto vector de movimiento puede incluir un cuadro de referencia diferente y una lista de imágenes de 
referencia diferente. El método de descodificación de vídeo puede incluir, además, determinar si un primer vector 
de movimiento o un segundo vector de movimiento está presente en un segundo grupo de predicción de 60
candidatos espaciales, por determinación secuencial, y fijar el primer vector de movimiento o el segundo vector 
de movimiento obtenido por la determinación secuencial, como candidato a predictor de vector de movimiento. El 
segundo grupo de predicción de candidatos espaciales puede incluir un primer bloque superior, un segundo 
bloque superior y un tercer bloque superior. El método de descodificación de vídeo puede incluir, además, 
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determinar si se lleva a cabo un escalado sobre el candidato a predictor de vector de movimiento c obtenido a 
partir del primer grupo de predicción de candidatos espaciales basándose en la información de si se lleva a cabo 
el escalado. El método de descodificación de vídeo puede incluir, además, determinar si el tercer vector de 
movimiento o el cuarto vector de movimiento está presente en el segundo grupo de predicción de candidatos 
espaciales, por determinación secuencial, y fijar como candidato a predictor de vector de movimiento, por 5
escalado, el tercer vector de movimiento o el cuarto vector de movimiento obtenido mediante la determinación 
secuencial y cambiar información sobre si se lleva a cabo el escalado. El método de descodificación de vídeo 
puede incluir, además, incluir un vector de movimiento de una unidad de predicción candidata temporal, en una 
lista de candidatos a predictor de vector de movimiento, como candidato a predictor de vector de movimiento, 
cuando está presente el vector de movimiento. El método de descodificación de vídeo puede incluir, además,10
determinar si los mismos candidatos a predictor de vector de movimiento están presentes entre los candidatos a 
predictor de vector de movimiento obtenidos a partir de por lo menos uno del primer grupo de predicción de 
candidatos espaciales, el segundo grupo de predicción de candidatos espaciales y la unidad de predicción 
candidata temporal, y eliminar los candidatos a predictor de vector de movimiento iguales que no sean un 
candidato a predictor de vector de movimiento que tenga prioridad máxima cuando están presentes los mismos 15
candidatos a predictor de vector de movimiento. El método de descodificación de vídeo puede incluir, además, 
añadir un candidato adicional a predictor de vector de movimiento a la lista de candidatos a predictor de vector 
de movimiento cuando la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento comprende un número 
preestablecido o menor de candidatos a predictor de vector de movimiento y no comprende el vector igual al 
candidato adicional a predictor de vector de movimiento a añadir a la lista de candidatos a predictor de vector de 20
movimiento.

Tal como se ha descrito anteriormente, un método de fijación de una lista de vectores de movimiento y un 
aparato que hace uso del primero de acuerdo con realizaciones ejemplificativas de la presente invención, limitan 
el número de veces que se realiza un escalado en la exploración de un vector de movimiento predicho candidato, 25
reduciéndose, así, el tiempo consumido en la codificación/descodificación y haciéndose que disminuya la 
complejidad.

Breve descripción de los dibujos
30

La FIG. 1 es un diagrama de bloques que ilustra un aparato de codificación de vídeo de acuerdo con una 
realización ejemplificativa de la presente invención.

La FIG. 2 es un diagrama de bloques que ilustra un aparato de descodificación de vídeo de acuerdo con una 
realización ejemplificativa de la presente invención.35

La FIG. 3 ilustra una unidad de predicción candidata espacial y una unidad de predicción candidata temporal 
para generar un predictor de vector de movimiento de acuerdo con una realización ejemplificativa de la presente 
invención.

40
La FIG. 4 es un diagrama de flujo que ilustra un método de obtención de un predictor de vector de movimiento de 
acuerdo con una realización ejemplificativa de la presente invención.

La FIG. 5 ilustra un método de clasificación de vectores de movimiento de unidades de predicción candidatas 
espaciales a través de la relación entre el vector de movimiento de una unidad de predicción actual y los vectores 45
de movimiento de las unidades de predicción candidatas espaciales.

La FIG. 6 es un diagrama de flujo que ilustra un método de obtención de información de disponibilidad de un 
grupo de predicción de candidatos espaciales e información de disponibilidad de una unidad de predicción 
candidata temporal de acuerdo con una realización ejemplificativa de la presente invención.50

La FIG. 7 es un diagrama de flujo que ilustra un método de obtención de un candidato a predictor de vector de 
movimiento a partir de un primer grupo de predicción de candidatos espaciales de acuerdo con una realización
ejemplificativa.

55
La FIG. 8 es un diagrama de flujo que ilustra un método de obtención de un candidato a predictor de vector de 
movimiento (primer vector de movimiento y segundo vector de movimiento) a partir de un segundo grupo de 
predicción de candidatos espaciales de acuerdo con una realización ejemplificativa.

La FIG. 9 es un diagrama de flujo que ilustra un método de obtención de un candidato a predictor de vector de 60
movimiento (tercer vector de movimiento y cuarto vector de movimiento) a partir del segundo grupo de predicción 
de candidatos espaciales de acuerdo una realización ejemplificativa.
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La FIG. 10 es un diagrama de flujo que ilustra un método de obtención de un candidato a predictor de vector de 
movimiento (el tercer vector de movimiento y el cuarto vector de movimiento) a partir del segundo grupo de 
predicción de candidatos espaciales de acuerdo con otra realización ejemplificativa.

La FIG. 11 es un diagrama de flujo que ilustra un método de obtención de un candidato a predictor de vector de 5
movimiento de un grupo de predicción de candidatos temporales de acuerdo con una realización ejemplificativa 
de la presente invención.

Descripción de realizaciones ejemplificativas
10

Aunque los términos primer, segundo, etcétera, se pueden usar para describir varios elementos, estos elementos 
no deberían quedar limitados por estos términos. Dichos términos se usan únicamente para diferenciar un 
elemento con respecto a otro. Por ejemplo, a un primer elemento se le podría denominar segundo elemento, y a 
un segundo elemento se le podría denominar primer elemento de manera similar, sin desviarse con respecto a 
las enseñanzas de la presente invención. El término “y/o” incluye todas y cada una de las combinaciones de una 15
pluralidad de ítems enumerados asociados.

Se entenderá que, cuando a un elemento se le hace referencia como “conectado a” o “acoplado a” otro 
elemento, el elemento puede estar conectado o acoplado directamente a otro elemento o elementos intermedios. 
Por el contrario, cuando a un elemento se le hace referencia como “conectado directamente a” o “acoplado 20
directamente a” otro elemento, no hay presencia de elementos intermedios.

La terminología usada en la presente tiene la finalidad de describir solamente realizaciones particulares, y no 
está destinada a limitar la invención. Tal como se usan en la presente, las formas del singular “un”, “una”, “el”, y 
“la” están destinadas a incluir también las formas del plural, a no ser que el contexto indique claramente lo 25
contrario. Se entenderá, además, que los términos “incluir” y/o “tener”, cuando se usan en esta memoria 
descriptiva, especifican la presencia de características, enteros, etapas, operaciones, elementos y/o 
componentes mencionados, pero no excluyen la presencia o adición de otra u otras características, enteros, 
etapas, operaciones, elementos, componentes y/o grupos de los mismos.

30
En lo sucesivo en la presente, se describirán de forma detallada realizaciones ejemplificativas de la invención en 
referencia a los dibujos adjuntos. Los numerales de referencia equivalentes en los dibujos se refieren a los 
mismos elementos en todos ellos, y en el presente documento se omitirán descripciones redundantes de 
elementos equivalentes.

35
La FIG. 1 es un diagrama de bloques que ilustra un aparato de codificación de vídeo de acuerdo con una 
realización ejemplificativa de la presente invención.

En referencia a la FIG. 1, el aparato 100 de codificación de vídeo incluye un módulo 105 de segmentación de 
imágenes, un módulo 110 de predicción, un módulo 115 de transformada, un módulo 120 de cuantificación, un 40
módulo 125 de reordenación, un módulo 130 de codificación entrópica, un módulo 135 de descuantificación, un 
módulo 140 de transformada inversa, un filtro 145 y una memoria 150.

Aunque elementos ilustrados en la FIG. 1 se muestran de manera independiente para representar funciones 
distintivas diferentes en el aparato de codificación de vídeo, una configuración de este tipo no indica que cada 45
elemento se construye con un componente de hardware o componente de software independiente. Es decir, los 
elementos se disponen de forma independiente para facilitar la descripción, pudiéndose combinar al menos dos 
elementos en un único elemento, o pudiéndose dividir un único elemento de una pluralidad de elementos para 
llevar a cabo las funciones. Debe señalarse que, en el alcance de la presente invención se incluyen, sin 
desviarse con respecto a la esencia de la misma, realizaciones en las que algunos elementos están integrados50
en un elemento combinado y/o un elemento está dividido en múltiples elementos independientes.

Algunos elementos no son esenciales para las funciones sustanciales que se presentan en la invención y pueden 
ser componentes opcionales únicamente para mejorar el rendimiento. La invención se puede materializar 
incluyendo solamente componentes esenciales para la realización de la invención, exceptuando los 55
componentes usados para simplemente mejorar el rendimiento. La estructura que incluye solamente los 
componentes esenciales, exceptuando los componentes ópticos usados para mejorar simplemente el 
rendimiento, pertenece al alcance de la invención.

El módulo 105 de segmentación de imágenes puede segmentar una imagen de entrada en por lo menos una 60
unidad de proceso. En este caso, la unidad de proceso puede ser una unidad de predicción (PU), una unidad de 
transformada (TU) o una unidad de codificación (CU). El módulo 105 de segmentación de imágenes puede 
segmentar una imagen en una pluralidad de combinaciones de unidades de codificación, unidades de predicción 
y unidades de transformada, y seleccionar una combinación de unidades de codificación, unidades de predicción 
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y unidades de transformada sobre la base de un criterio predeterminado (por ejemplo, una función de coste), 
codificando así la imagen.

Por ejemplo, una imagen se puede segmentar en una pluralidad de unidades de codificación. Para segmentar 
una imagen en unidades de codificación, se puede usar una estructura de árbol recursiva, tal como una 5
estructura de árbol cuaternario. Una unidad de codificación que puede ser una imagen o una unidad de 
codificación de un tamaño máximo como raíz, se puede segmentar en subunidades de codificación con tantos 
nodos hijo como las unidades de codificación segmentadas. Una unidad de codificación que ya no se segmenta 
más de acuerdo con una limitación predeterminada es un nodo hoja. Es decir, suponiendo que una unidad de 
codificación solamente se puede segmentar en cuadrantes, una unidad de codificación individual se puede 10
segmentar como mucho en cuatro unidades de codificación diferentes.

En las realizaciones de la invención, una unidad de codificación se puede usar para referirse, no solamente a 
una unidad de codificación, sino también a una unidad de descodificación.

15
Una unidad de predicción se puede segmentar en al menos una forma cuadrada o rectangular con el mismo 
tamaño en una unidad de codificación, o se puede segmentar de tal manera que una de las unidades de 
predicción segmentadas en una unidad de codificación sea diferente con respecto a otra unidad de predicción.

Cuando una unidad de codificación, que se usa para generar una unidad de predicción que se va a someter a 20
predicción intra, no es una unidad de codificación mínima, la unidad de codificación se puede someter a 
predicción intra sin segmentarse en diversas unidades de predicción (NxN).

El módulo 110 de predicción puede incluir un módulo de predicción inter para llevar a cabo una predicción inter, y 
un módulo de predicción intra para llevar a cabo una predicción intra. El módulo 110 de predicción puede 25
determinar cuál de entre la predicción inter o la predicción intra se debería llevar a cabo sobre una unidad de 
predicción, o puede determinar información específica (por ejemplo, modo de predicción intra, vector de 
movimiento e imagen de referencia) del método de predicción determinado. En este caso, una unidad de 
procesado sobre la cual se lleva a cabo la predicción puede ser diferente con respecto a la unidad de procesado 
para la cual se determinan el método de predicción e información específica. Por ejemplo, para cada unidad de 30
predicción se pueden determinar un método de predicción y un modo de predicción, mientras que la predicción 
se puede llevar a cabo para cada unidad de transformada. En el módulo 115 de transformada se puede introducir 
un valor residual (bloque residual) entre un bloque predicho generado y un bloque original. Además, el módulo 
130 de codificación entrópica puede codificar, junto con el valor residual, información de modo de predicción, 
información de vector de movimiento y similares que se usen para la predicción, y esto se puede transmitir al 35
aparato de descodificación. Cuando se usa un modo de codificación específico, el bloque original se puede 
codificar y transmitir al aparato de descodificación sin generar un bloque de predicción a través del módulo 110 
de predicción.

El módulo de predicción inter puede predecir una unidad de predicción basándose en información sobre al 40
menos una imagen de entre una imagen previa y una imagen subsiguiente de una imagen actual. El módulo de 
predicción inter puede incluir un módulo de interpolación con imágenes de referencia, un módulo de predicción 
de movimiento y un módulo de compensación de movimiento.

Al módulo de interpolación con imágenes de referencia se le puede suministrar información de imágenes de 45
referencia desde la memoria 150 y puede generar información de píxel inferior a un píxel entero a partir de una 
imagen de referencia. En el caso de los píxeles de luma, para generar información de píxel inferior a un píxel 
entero en una unidad de 1/4 píxel se puede usar un filtro de interpolación de 8 tomas (taps) basado en DCT que 
tenga un coeficiente de filtro variable. En el caso de los píxeles de croma, para generar información de píxel 
inferior a un píxel entero en una unidad de 1/8 píxel se puede usar un filtro de interpolación de 4 tomas basado 50
en DCT, que tenga un coeficiente de filtro variable.

El módulo de predicción de movimiento puede llevar a cabo una predicción de movimiento basándose en la 
imagen de referencia interpolada con el módulo de interpolación de imágenes de referencia. Para calcular un 
vector de movimiento se pueden usar varios métodos, tales como un algoritmo de comparación de bloques 55
basado en búsqueda exhaustiva (FBMA), un algoritmo de búsqueda en tres pasos (TSS) y un algoritmo de nueva 
búsqueda en tres pasos (NTS). Un vector de movimiento tiene un valor de vector de movimiento en una unidad 
de 1/2 ó 1/4 píxel sobre la base de un píxel interpolado. El módulo de predicción de movimiento puede predecir 
una unidad de predicción actual usando diferentes métodos de predicción de movimiento. Como método de 
predicción de movimiento se pueden usar varios métodos, tales como la predicción por omisión, por fusión y la 60
predicción avanzada de vectores de movimiento (AMVP).
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A continuación se describirá un método de construcción de una lista de candidatos a predictor de vector de 
movimiento en la ejecución de una predicción inter usando la AMVP de acuerdo con una realización de la 
invención.

El módulo de predicción intra puede generar una unidad de predicción sobre la base de información de píxeles 5
de referencia en torno a un bloque actual que sea información de píxeles en una imagen actual. Cuando un 
bloque en torno a una unidad de predicción actual es un bloque que se ha sometido a una predicción inter y un 
píxel de referencia es un píxel que se ha sometido a una predicción inter, los píxeles de referencia incluidos en el 
bloque que se ha sometido a predicción inter se pueden sustituir con información de píxeles de referencia de un 
bloque que se ha sometido a una predicción intra. Es decir, cuando no hay disponible un píxel de referencia, la 10
información sobre el píxel de referencia indisponible se puede sustituir con al menos un píxel de referencia de los 
píxeles de referencia disponibles.

El modo de predicción correspondiente a la predicción intra incluye un modo de predicción direccional en el cual 
se usa información de píxeles de referencia según una dirección de predicción, y un modo de predicción no 15
direccional en el cual, en la ejecución de la predicción, no se usa información de directividad. El modo para 
predecir información de luma y el modo para predecir información de croma pueden ser diferentes entre sí. La 
información del modo de predicción intra usada para obtener información de luma o la información de la señal de 
luma predicha se puede usar para predecir información de croma.

20
Cuando una unidad de predicción y una unidad de transformada tienen el mismo tamaño en la ejecución de la 
predicción intra, la predicción intra sobre la unidad de predicción se puede llevar a cabo sobre la base de los 
píxeles de la izquierda, un píxel superior izquierdo y los píxeles superiores de la unidad de predicción. Por otro 
lado, cuando la unidad de predicción y la unidad de transformada tienen tamaños diferentes en la ejecución de la 
predicción intra, la predicción intra se puede llevar a cabo usando píxeles de referencia sobre la base de la 25
unidad de transformada. La predicción intra que usa la segmentación NxN se puede usar solamente para una 
unidad de codificación mínima.

En el método de predicción intra, se puede aplicar un filtro de suavización intra adaptativa (AIS) a píxeles de 
referencia en función del modo de predicción para generar un bloque predicho. A los píxeles de referencia se les 30
pueden aplicar tipos diferentes de filtros de AIS. En el método de predicción intra, el modo de predicción intra de 
una unidad de predicción actual se puede predecir a partir de un modo de predicción intra de una unidad de 
predicción situada en torno a la unidad de predicción actual. En la predicción del modo de predicción de la unidad 
de predicción actual que usa información de modo predicha a partir de una unidad de predicción vecina, cuando 
la unidad de predicción actual y la unidad de predicción vecina presentan el mismo modo de predicción intra, 35
usando información de bandera predeterminada se puede transmitir información que indica que la unidad de 
predicción actual y la unidad de predicción vecina tienen el mismo modo de predicción. Si la unidad de predicción 
actual y la unidad de predicción vecina tienen modos de predicción diferentes, la información sobre el modo de 
predicción del bloque actual se puede codificar por codificación entrópica.

40
Basándose en la unidad de predicción generada por el módulo 110 de predicción se puede generar un bloque 
residual que incluye información residual la cual es una diferencia entre la unidad de predicción predicha y el 
bloque original de la unidad de predicción. El bloque residual generado se puede introducir en el módulo 115 de 
transformada. El módulo 115 de transformada puede transformar el bloque residual que incluye la información 
residual de la unidad de predicción generada por el módulo 110 de predicción y el bloque original usando un 45
método de transformada, tal como una Transformada Discreta de Coseno (DCT) o una Transformada Discreta de 
Seno (DST). El método de transformada a usar para transformar el bloque residual se puede determinar entre la 
DCT y la DST sobre la base de la información de modo de predicción intra de la unidad de predicción usada para 
generar el bloque residual.

50
El módulo 120 de cuantificación puede cuantificar valores transformados a un dominio de la frecuencia por el 
módulo 115 de transformada. Un coeficiente de cuantificación puede variar en función del bloque o de la 
importancia de una imagen. Los valores obtenidos a la salida del módulo 120 de cuantificación se pueden 
suministrar al módulo 135 de descuantificación y al módulo 125 de reordenación.

55
El módulo 125 de reordenación puede reordenar coeficientes con respecto a valores residuales cuantificados.

El módulo 125 de reordenación puede cambiar coeficientes que están en forma de un bloque bidimensional (2D) 
a la forma de un vector unidimensional (1D) a través de una exploración de coeficientes. Por ejemplo, el módulo 
125 de reordenación puede cambiar coeficientes que están en forma de un bloque 2D a la forma de un vector 1D 60
mediante una exploración desde coeficientes de DC a coeficientes de un dominio de alta frecuencia utilizando un 
escaneo en zigzag. Dependiendo del tamaño de la unidad de transformada y del modo de predicción intra, en 
lugar de una exploración en zigzag se puede usar una exploración vertical para escanear los coeficientes de un 
formato en bloque 2D en la dirección de las columnas y una exploración horizontal para explorar los coeficientes 
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de un formato en bloque 2D en la dirección de las filas. Es decir, el método de exploración que se utilizará se 
puede seleccionar basándose en el tamaño de la unidad de transformada y el modo de predicción intra, entre 
una exploración en zigzag, una exploración vertical y una exploración horizontal.

El módulo 130 de codificación entrópica puede llevar a cabo una codificación entrópica sobre la base de los 5
valores obtenidos por el módulo 125 de reordenación. Para la codificación entrópica se pueden usar diversos 
métodos de codificación, tales como el Golomb exponencial, la codificación de longitud variable adaptativa según 
el contexto (CAVLC), y la codificación aritmética binaria adaptativa según el contexto (CABAC).

El módulo 130 de codificación entrópica puede codificar una variedad de información, tal como información de 10
coeficientes residuales e información de tipo de bloque sobre una unidad de codificación, información del modo 
de predicción, información de unidades de segmentación, información de unidades de predicción, información de 
unidades de transferencia, información de vectores de movimiento, información de cuadros de referencia, 
información de interpolación de bloques e información de filtrado a partir del módulo 125 de reordenación y el 
módulo 110 de predicción.15

El módulo 130 de codificación entrópica puede codificar entrópicamente coeficientes de una unidad de 
codificación introducida desde el módulo 125 de reordenación.

El módulo 130 de codificación entrópica puede almacenar una tabla para efectuar una codificación entrópica, tal 20
como una tabla de códigos de longitud variable (VLC), y llevar a cabo una codificación entrópica usando la tabla 
de VLC. En la codificación entrópica, para cambiar la asignación de una palabra de código a un número de 
código de información se puede usar un método en el que se utiliza un contador para algunas palabras de código 
incluidas en la tabla o un método de intercambio directo. Por ejemplo, en una pluralidad de números de código 
superiores, la palabra de código asignada de bits cortos en una tabla que establece correspondencias de un 25
número de código y una palabra de código, y el orden de establecimiento de correspondencia de la tabla que 
establece las correspondencias de la palabra de código y el número de código se pueden cambiar 
adaptativamente para asignar una palabra de código de longitud corta a un número de código que presenta el 
número más alto de veces de aparición de números de código añadidos usando un contador. Cuando el número 
de veces de recuento por parte del contador es un umbral preestablecido, el número de veces de recuento 30
registrado en el contador se puede dividir por la mitad, seguido por nuevamente un recuento.

El número de código en la tabla que no se cuenta ninguna vez se puede someter a codificación entrópica 
reduciendo el número de bits asignado al número de código a través de un método en el que se cambia la 
posición con un número de código superior correcto cuando aparece información correspondiente al número de 35
código, utilizando el método de intercambio directo.

El módulo 135 de descuantificación y el módulo 140 de transformada inversa cuantifican inversamente los 
valores cuantificados por el módulo 120 de cuantificación, y transforman inversamente los valores transformados
por el módulo 115 de transformada. Los valores residuales generados por el módulo 135 de descuantificación y 40
el módulo 140 de transformada inversa se pueden añadir a la unidad de predicción, que es predicha por el 
módulo de estimación de movimiento, el módulo de compensación de movimiento y el módulo de predicción intra 
del módulo 110 de predicción, generando, así, un bloque reconstruido.

El módulo 145 de filtro puede incluir por lo menos uno de un filtro antibloques, un módulo de corrección de 45
desplazamiento y un filtro de bucle adaptativo (ALF).

El filtro antibloques 145 puede eliminar la distorsión de bloques generada en los límites entre bloques en una 
imagen reconstruida. La decisión de si se aplica el filtro antibloques a un bloque actual se puede determinar 
sobre la base de píxeles incluidos en varias filas o columnas del bloque. Cuando se aplica el filtro antibloques a 50
un bloque, se puede aplicar un filtro fuerte o un filtro débil en función de la intensidad requerida del filtrado 
antibloques. Cuando se llevan a cabo un filtrado horizontal y un filtrado vertical en la aplicación del filtro 
antibloques, el filtrado horizontal y el filtrado vertical se pueden realizar en paralelo.

El módulo de corrección de desplazamiento puede corregir un desplazamiento de la imagen a la que se ha 55
aplicado el filtro antibloques, con respecto a la imagen original, por píxeles. Para llevar a cabo la corrección de 
desplazamiento sobre una imagen específica se puede usar un método en el que se segmentan píxeles de una 
imagen en un número predeterminado de regiones, se determina una región que se va a someter a la corrección 
de desplazamiento, y se aplica la corrección de desplazamiento a la región determinada, o un método en el que 
se aplica una corrección de desplazamiento teniendo en cuenta la información de los bordes en cada píxel.60

El ALF puede llevar a cabo un filtrado basándose en un resultado de la comparación de la imagen reconstruida 
filtrada y la imagen original. Los píxeles incluidos en una imagen se pueden segmentar en grupos 
predeterminados, puede determinarse un filtro que se aplicará a cada grupo, y se puede llevar a cabo un filtrado 
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diferencial para cada grupo. Cada unidad de codificación (CU) puede transferir información sobre si aplicar el 
ALF, y el tamaño y el coeficiente de un ALF que se aplicará en cada bloque puede variar. El ALF puede 
presentar diversos tipos y el número de coeficientes incluidos en un filtro correspondiente puede variar. La 
información relacionada con el filtrado sobre el ALF, tal como la información de coeficientes del filtro, la 
información de ON/OFF del ALF, y la información del tipo de filtro, se puede incluir y transferir en un conjunto de 5
parámetros predeterminado de un flujo continuo de bits.

La memoria 150 puede almacenar un bloque o imagen reconstruido obtenido a la salida del módulo 145 de filtro, 
y el bloque o imagen reconstruido almacenado se puede suministrar al módulo 110 de predicción cuando se lleve 
a cabo la predicción inter.10

La FIG. 2 es un diagrama de bloques que ilustra un aparato de descodificación de vídeo de acuerdo con una 
realización ejemplificativa de la presente invención.

En referencia a la FIG. 2, el aparato 200 de descodificación de vídeo puede incluir un módulo 210 de 15
descodificación entrópica, un módulo 215 de reordenación, un módulo 220 de descuantificación, un módulo 225 
de transformada inversa, un módulo 230 de predicción, un módulo 235 de filtro y una memoria 240.

Cuando se introduce un flujo continuo de bits de vídeo desde el aparato de codificación de vídeo, el flujo continuo 
de bits de entrada se puede descodificar de acuerdo con un proceso inverso al proceso de codificación de vídeo 20
del aparato de codificación de vídeo.

El módulo 210 de descodificación entrópica puede llevar a cabo una descodificación entrópica de acuerdo con un 
proceso inverso al proceso de codificación entrópica del módulo de codificación entrópica del aparato de 
codificación de vídeo. Por ejemplo, para efectuar la descodificación entrópica se puede usar la misma tabla de 25
VLC que la utilizada para la codificación entrópica en el aparato de codificación de vídeo. Al módulo 230 de 
predicción se le puede proporcionar información para generar un bloque de predicción entre información 
descodificada en el módulo 210 de descodificación entrópica y, en el módulo 215 de reordenación, se pueden 
introducir valores residuales obtenidos por medio de la descodificación entrópica por parte del módulo de 
descodificación entrópica.30

Igual que el módulo de codificación entrópica, el módulo 210 de descodificación entrópica también puede 
cambiar una tabla de asignación de palabras de código usando un método de contador o de intercambio directo y 
puede llevar a cabo una descodificación entrópica basándose en la tabla de asignación de palabras de código 
cambiada.35

El módulo 210 de descodificación entrópica puede descodificar información asociada a una predicción intra y una 
predicción inter llevadas a cabo por el aparato de codificación. Tal como se ha descrito anteriormente, cuando el 
aparato de codificación de vídeo tiene restricciones predeterminadas en la ejecución de la predicción intra y la 
predicción inter, el módulo de descodificación entrópica puede llevar a cabo una descodificación entrópica sobre 40
la base de las restricciones para obtener información sobre la predicción intra y la predicción inter de un bloque 
actual.

El módulo 210 de descodificación entrópica puede descodificar información sobre un modo de predicción intra 
para una unidad de predicción actual usando un código binario predeterminado sobre la base de un método de 45
descodificación de un modo de codificación intra de acuerdo con una realización ejemplificativa que se describirá 
en referencia a las FIGS. 3 a 8.

El módulo 215 de ordenación puede llevar a cabo una reordenación sobre el flujo continuo de bits descodificado 
entrópicamente por el módulo 210 de descodificación entrópica sobre la base del método de ordenación del 50
módulo de codificación. El módulo 215 de ordenación puede reconstruir y reordenar coeficientes expresados en 
forma de vectores 1D obteniendo coeficientes en un bloque 2D. Al módulo 215 de reordenación se le puede 
suministrar información asociada a una exploración de coeficientes llevada a cabo por el módulo de codificación 
y el mismo puede llevar a cabo una reordenación utilizando un método en el que se exploran inversamente los 
coeficientes sobre la base del orden de exploración según el cual el módulo de codificación lleva a cabo la 55
exploración.

El módulo 220 de descuantificación puede llevar a cabo una descuantificación sobre la base de un parámetro de 
cuantificación suministrado desde el aparato de codificación y los coeficientes reordenados del bloque.

60
El módulo 225 de transformada inversa puede llevar a cabo una DCT inversa y una DST inversa sobre un 
resultado de cuantificación realizada por el aparato de codificación de vídeo, y que se ha sometido a una DCT y 
DST realizadas por el módulo de transformada. La transformada inversa se puede llevar a cabo sobre la base de 
una unidad de transferencia determinada por el aparato de codificación de vídeo. El módulo de transformada del 
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aparato de codificación de vídeo puede llevar a cabo selectivamente la DCT y la DST en función de una 
pluralidad de elementos de información, tales como el método de predicción, el tamaño del bloque actual y la 
dirección de predicción, y el módulo 225 de transformada inversa del aparato de descodificación de vídeo puede 
llevar a cabo la transformada inversa sobre la base de información sobre la transformada realizada por el módulo 
de transformada del aparato de codificación de vídeo.5

La transformada se puede llevar a cabo por medio de una unidad de codificación en lugar de una unidad de 
transformada.

El módulo 230 de predicción puede generar un bloque de predicción sobre la base de información de generación 10
de bloques de predicción suministradas desde el módulo 210 de descodificación entrópica e información sobre 
un bloque o imagen descodificado previamente suministrada desde la memoria 240.

De manea similar al funcionamiento del aparato de codificación de vídeo que se ha descrito anteriormente, 
cuando una unidad de predicción y una unidad de transformada tienen el mismo tamaño en la ejecución de la 15
predicción intra, la predicción intra sobre la unidad de predicción se realiza basándose en píxeles de la izquierda, 
en un píxel superior izquierdo y en píxeles superiores de la unidad de predicción. Por otro lado, cuando una 
unidad de predicción y una unidad de transformada tienen tamaños diferentes en la ejecución de la predicción 
intra, la predicción intra se puede llevar a cabo usando píxeles de referencia sobre la base de la unidad de 
transformada. La predicción intra que usa la segmentación NxN se puede utilizar únicamente para una unidad de 20
codificación mínima.

El módulo 230 de predicción incluye un módulo de determinación de unidades de predicción, un módulo de 
predicción inter y un módulo de predicción intra. El módulo de determinación de unidades de predicción puede 
recibir una variedad de información, tal como información de unidad de predicción introducida desde el módulo 25
de descodificación entrópica, información de modo de predicción sobre un método de predicción intra e 
información relacionada con la predicción de movimiento sobre un método de predicción inter, puede determinar 
una unidad de predicción en una unidad de codificación actual, y puede determinar cuál de entre la predicción 
inter y la predicción intra se realiza sobre la unidad de predicción. El módulo de predicción inter puede llevar a 
cabo una predicción inter sobre una unidad de predicción actual sobre la base de información incluida en por lo 30
menos una imagen de entre una imagen previa y una imagen sucesiva de una imagen actual que incluye la 
unidad de predicción actual usando información necesaria para la predicción inter de la unidad de predicción 
actual suministrada desde el aparato de codificación de vídeo.

Para llevar a cabo la predicción inter, sobre la base de una unidad de codificación se puede determinar si el 35
método de predicción de movimiento correspondiente a una unidad de predicción incluida en la unidad de 
codificación es un modo de omisión, un modo de fusión o un modo de AMVP.

En lo sucesivo en la presente, se describirá un método de construcción de una lista de candidatos a predictor de 
vector de movimiento en la ejecución de una predicción intra que hace uso de la AMVP de acuerdo con una 40
realización ejemplificativa de la presente invención.

El módulo de predicción intra puede generar un bloque de predicción sobre la base de información de píxeles en 
una imagen actual. Cuando la unidad de predicción es una unidad de predicción obtenida por predicción intra, la 
predicción intra se puede llevar a cabo basándose en información de modo de predicción intra sobre la unidad de 45
predicción suministrada desde el aparato de codificación de vídeo. El módulo de predicción intra puede incluir un 
filtro de AIS, un módulo de interpolación de píxeles de referencia y un filtro de DC. El filtro de AIS lleva a cabo un 
filtrado sobre píxeles de referencia de un bloque actual, y la decisión de si aplicar el filtro se puede determinar en 
función del modo de predicción de la unidad de predicción actual. El filtrado de AIS se puede llevar a cabo sobre 
los píxeles de referencia del bloque actual usando el modo de predicción de la unidad de predicción e 50
información sobre el filtro de AIS suministrada desde el aparato de codificación de vídeo. Cuando el modo de 
predicción del bloque actual es un modo que no implica un filtrado de AIS, el filtro de AIS puede no aplicarse.

Cuando el modo de predicción de la unidad de predicción es un modo de predicción en el que se lleva a cabo 
una predicción intra sobre la base de valores de píxeles obtenidos interpolando los píxeles de referencia, el 55
módulo de interpolación de píxeles de referencia puede generar píxeles de referencia en una unidad de píxel 
inferior a un entero interpolando los píxeles de referencia. Cuando el modo de predicción de la unidad de 
predicción actual es un modo de predicción en el que se genera un bloque de predicción sin interpolar los píxeles 
de referencia, los píxeles de interferencia pueden no interpolarse. El filtro de DC puede generar un bloque de 
predicción a través de un filtrado cuando el modo de predicción del bloque actual es el modo de DC.60

El bloque o imagen reconstruido se puede suministrar al módulo 235 de filtro. El módulo 235 de filtro incluye un 
filtro antibloques, un módulo de corrección de desplazamiento y un ALF.
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La información sobre si el filtro antibloques se aplica a un bloque o imagen correspondiente y la información 
sobre cuál de entre un filtro fuerte y un filtro débil se aplica cuando se usa el filtro antibloques se pueden 
suministrar desde el aparato de codificación de vídeo. Al filtro antibloques del aparato de descodificación de 
vídeo se le pude suministrar información sobre el filtro antibloques desde el aparato de codificación de vídeo, y el 
mismo puede llevar a cabo el filtrado antibloques sobre un bloque correspondiente en el aparato de 5
descodificación de vídeo. De manera similar al aparato de codificación de vídeo, el filtrado antibloques vertical y 
el filtrado antibloques horizontal se llevan a cabo en primer lugar, en los cuales al menos uno de entre el filtrado 
antibloques vertical y el filtrado antibloques horizontal se puede realizar sobre una región de solapamiento. 
Cualquiera de entre el filtrado antibloques vertical y el filtrado antibloques horizontal que no se realice 
previamente se puede llevar a cabo sobre la región en la cual se solapan el filtrado antibloques vertical y el 10
filtrado antibloques horizontal. Este proceso de filtrado antibloques puede permitir un procesado en paralelo del 
filtrado antibloques.

El módulo de corrección de desplazamiento puede llevar a cabo una corrección de desplazamiento sobre la 
imagen reconstruida basándose en el tipo de corrección de desplazamiento y la información de valores de 15
desplazamiento aplicados a la imagen en la codificación.

El ALF puede llevar a cabo un filtrado sobre la base de un resultado de comparación entre la imagen 
reconstruida obtenida por medio de filtrado y la imagen original. El ALF se puede aplicar a una unidad de 
codificación sobre la base de información sobre si se aplica el ALF e información de coeficientes de ALF 20
suministrada desde el aparato de codificación. La información de ALF se puede incluir y suministrar en un 
conjunto de parámetros específico.

La memoria 240 puede almacenar la imagen o bloque reconstruido para su uso como imagen de referencia o 
bloque de referencia, y puede suministrar la imagen reconstruida a un módulo de salida.25

Tal como se ha descrito anteriormente, en las realizaciones de la invención, la expresión “unidad de codificación” 
(“coding unit”) se usa en calidad de unidad de codificación (encoding unit) y también se puede usar en calidad de 
unidad de descodificación.

30
Los componentes del aparato de codificación de vídeo y del aparato de descodificación de vídeo descritos 
anteriormente en referencia a las FIGS. 1 y 2, pueden llevar a cabo un método de codificación de vídeo y un 
método de descodificación de vídeo, los cuales se mencionarán en referencia a las siguientes realizaciones de la 
invención. Los componentes pueden incluir no solamente componentes de hardware, sino unidades de proceso 
de software que se pueden ejecutar a través de algoritmos.35

La FIG. 3 ilustra una unidad de predicción candidata espacial y una unidad de predicción candidata temporal 
para generar un predictor de vector de movimiento de acuerdo con una realización ejemplificativa de la presente 
invención.

40
La ubicación de un píxel dispuesto a la izquierda y arriba de una unidad de predicción actual se define como (xP,
yP), la anchura de la unidad de predicción actual se define como una variable nPSW, y su altura se define como 
una variable nPSH. La variable MinPuSize que representa una unidad de predicción candidata espacial es el 
tamaño más pequeño de una unidad de predicción disponible para la unidad de predicción.

45
En la siguiente realización, en relación con unidades de predicción espacial que son vecinas de la unidad de 
predicción actual, un bloque que incluye un píxel situado en (xP-1, yP+nPSH) se define como un primer bloque 
izquierdo 300, y un bloque que incluye un píxel situado en (xP-1, yP+nSPH-MinPuSize) como un segundo bloque 
izquierdo 310. Además, un bloque que incluye un píxel situado en (xP+nPSW, yP-1) se define como primer 
bloque superior 320, un bloque que incluye un píxel situado en (xP+nPSW-MinPuSize, yP-1) como segundo 50
bloque superior 330, y un bloque que incluye un píxel en (xP-MinPuSize, yP-1) como tercer bloque superior 340.

La unidad de predicción cantidad espacial puede incluir el primer bloque izquierdo 300, el segundo bloque 
izquierdo 310, el primer bloque superior 320, el segundo bloque superior 330 y el tercer bloque superior 340. Un 
grupo que incluye el primer bloque izquierdo 300 y el segundo bloque izquierdo 310 se define como un primer 55
grupo de predicción de candidatos espaciales, y un grupo que incluye el primer bloque superior 320, el segundo 
bloque superior 330 y el tercer bloque superior 340 se define como segundo grupo de predicción de candidatos 
espaciales. Un término que incluye una unidad de predicción incluida en el primer grupo de predicción de 
candidatos espaciales y una unidad de predicción incluida en el segundo grupo de predicción de candidatos 
espaciales se puede representar como una unidad de predicción candidata espacial.60

Una unidad 350 de predicción candidata temporal puede ser una unidad de predicción que incluye un píxel 
situado en (xP+nPSW, yP+nPSH) de una imagen ubicada conjuntamente de la unidad de predicción actual sobre 
la base de la posición de píxel (xP, yP) en una imagen que incluye la unidad de predicción actual, o puede ser 
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una unidad de predicción que incluye un píxel situado en (xP+nPSW/2-1, yP+nPSH/2-1) cuando la unidad de 
predicción que incluye el píxel situado en (xP+nPSW, yP+nPSH) no está disponible.

Aunque la FIG. 3 muestra ubicaciones aleatorias y números arbitrarios de unidades de predicción candidatas 
espaciales y unidades de predicción candidatas temporales, las ubicaciones y los números de las unidades de 5
predicción candidatas espaciales y la unidad de predicción candidata temporal pueden variar dentro del alcance 
de la presente invención, y también pueden variar las ubicaciones de unidades de predicción y de un grupo de 
predicción de candidatos explorado de manera preferente en la construcción de una lista de candidatos a 
predictor de vector de movimiento. Es decir, las ubicaciones, el número, el orden de exploración y el grupo de 
predicción de candidatos correspondientes a unidades de predicción usadas en la construcción de la lista de 10
candidatos a predictor de vector de movimiento de acuerdo con las siguientes realizaciones, pueden variar sin 
desviarse con respecto a la esencia de la presente invención.

La FIG. 4 es un diagrama de flujo que ilustra un método de obtención de un predictor de vector de movimiento de 
acuerdo con una realización ejemplificativa de la presente invención.15

En referencia a la FIG. 4, cuando hay presencia de información de disponibilidad del primer grupo de predicción 
de candidatos espaciales, se obtiene un candidato a predictor de vector de movimiento a partir de un primer 
grupo de predicción de candidatos espaciales (S400).

20
Tal como se ha descrito anteriormente, el primer grupo de predicción de candidatos espaciales puede incluir el 
primer bloque izquierdo y el segundo bloque izquierdo. La información de disponibilidad del primer grupo de 
predicción de candidatos espaciales se puede usar para obtener el predictor de vector de movimiento a partir del 
primer grupo de predicción de candidatos espaciales. La información de disponibilidad del primer grupo de 
predicción de candidatos espaciales puede representar información sobre si al menos un vector de movimiento 25
entre los vectores de movimiento de bloques incluidos en el primer grupo de predicción de candidatos espaciales 
está incluido en una lista de candidatos a predictor de vector de movimiento de una unidad de predicción actual, 
como candidato a predictor de vector de movimiento disponible, sobre la base de información de bits 
predeterminada. En las siguientes realizaciones ejemplificativas se describirán un método de fijación de la 
información de disponibilidad del primer grupo de predicción de candidatos espaciales y un método de obtención 30
del candidato a predictor de vector de movimiento.

Cuando hay presencia de información de disponibilidad del segundo grupo de predicción de candidatos 
espaciales, se obtiene un candidato a predictor de vector de movimiento a partir de un segundo grupo de 
predicción de candidatos espaciales (S410).35

Tal como se ha descrito anteriormente, el segundo grupo de predicción de candidatos espaciales puede incluir el 
primer bloque superior, el segundo bloque superior y el tercer bloque superior. La información de disponibilidad 
del segundo grupo de predicción de candidatos espaciales se puede usar para obtener el predictor de vector de 
movimiento a partir del segundo grupo de predicción de candidatos espaciales. De manera similar a la 40
información de disponibilidad del primer grupo de predicción de candidatos espaciales, la información de 
disponibilidad del segundo grupo de predicción de candidatos espaciales puede representar información sobre si 
al menos un vector de movimiento de entre los vectores de movimiento de bloques incluidos en el segundo grupo 
de predicción de candidatos espaciales está incluido en la lista de candidatos a predictor de vector de 
movimiento de la unidad de predicción actual, como candidato a predictor de vector de movimiento, sobre la base 45
de información de bits predeterminada. En la siguiente realización ejemplificativa se describirán un método de 
fijación de la información de disponibilidad del segundo grupo de predicción de candidatos espaciales y un 
método de obtención del candidato a predictor de vector de movimiento.

Cuando hay presencia de información de disponibilidad de unidades de predicción candidatas temporales, se 50
obtiene un candidato a predictor de vector de movimiento a partir de una unidad de predicción candidata 
temporal (S420).

La información de disponibilidad de unidades de predicción candidatas temporales puede representar 
información sobre si un vector de movimiento de la unidad de predicción candidata temporal está incluido en la 55
lista de candidatos a predictor de vector de movimiento de la unidad de predicción actual, como candidato a 
predictor de vector de movimiento, sobre la base de información de bits predeterminada. En la siguiente 
realización ejemplificativa se describirán un método de fijación de la información de disponibilidad de unidades de 
predicción candidatas temporales y un método de obtención del candidato a predictor de vector de movimiento.

60
La lista de candidatos a predictor de vector de movimiento puede incluir los vectores de movimiento obtenidos en 
S400 a S420, es decir, un candidato a predictor de vector de movimiento obtenido a partir de por lo menos uno 
de entre el primer grupo de predicción de candidatos espaciales, el segundo grupo de predicción de candidatos 
espaciales y la unidad de predicción candidata temporal.
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Cuando la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento incluye candidatos a predictor de vector de 
movimiento idénticos, los candidatos a predictor de vector de movimiento idénticos que no sean un candidato a 
predictor de vector de movimiento con máxima prioridad se eliminan de la lista de candidatos a predictor de 
vector de movimiento (S430).5

A través de una operación de determinación de la igualdad de candidatos a predictor de vector de movimiento en 
S430, en la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento se pueden incluir solamente candidatos a 
predictor de vector de movimiento diferentes entre los candidatos a predictor de vector de movimiento obtenidos 
en las operaciones S400 a S420 en las que se obtienen los candidatos a predictor de vector de movimiento.10

Cuando no hay presencia de ningún candidato a predictor de vector de movimiento en la lista de candidatos a 
predictor de vector de movimiento, en la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento se introduce 
adicionalmente un vector cero (S440).

15
Cuando, en las operaciones S400 a S420 en las que se obtiene el candidato a predictor de vector de
movimiento, no se obtiene ningún candidato a predictor de vector de movimiento, en la lista de candidatos a 
predictor de vector de movimiento puede no haber presencia de ningún candidato a predictor de vector de 
movimiento. En este caso, el vector cero se puede incluir en la lista de candidatos a predictor de vector de 
movimiento. La operación de incluir el vector cero en la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento 20
se puede llevar a cabo de una manera integrada en la operación S470 en la que se introduce un candidato 
adicional a predictor de vector de movimiento, en cuyo caso esta operación puede no llevarse a cabo.

Se determina si el número de candidatos a predictor de vector de movimiento incluidos en la lista actual de 
candidatos a predictor de vector de movimiento es superior o igual al número máximo de candidatos a predictor 25
de vector de movimiento que puede incluir la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento (S450).

El número de candidatos a predictor de vector de movimiento que puede incluir la lista de candidatos a predictor 
de vector de movimiento puede limitarse a un valor predeterminado. Por ejemplo, cuando el número máximo de 
candidatos a predictor de vector de movimiento se limita a dos, si, a través de las etapas S400 a S440, se 30
obtienen tres candidatos a predictor de vector de movimiento, que superan el número máximo de predictores de 
vector de movimiento, en la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento se pueden incluir solamente 
los dos candidatos a predictor de vector de movimiento que tengan la prioridad más alta, y el otro candidato a 
predictor de vector de movimiento se puede excluir de la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento.

35
Cuando el número de candidatos a predictor de vector de movimiento incluidos en la lista actual de candidatos a 
predictor de vector de movimiento es superior o igual al número máximo que puede incluir la lista de candidatos a 
predictor de vector de movimiento, en la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento se incluyen 
solamente tantos candidatos a predictor de vector de movimiento como el número máximo de candidatos a 
predictor de vector de movimiento entre los candidatos a predictor de vector de movimiento incluidos en la lista 40
de candidatos a predictor de vector de movimiento (S460).

El número máximo de candidatos a predictor de vector de movimiento se puede incluir siguiendo un orden de 
prioridad más alta en la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento, y los candidatos a predictor de 
vector de movimiento restantes se pueden excluir de la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento.45

Cuando el número de candidatos a predictor de vector de movimiento incluidos en la lista actual de candidatos a 
predictor de vector de movimiento es menor que el número máximo de candidatos a predictor de vector de 
movimiento, en la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento se incluye un candidato adicional a 
predictor de vector de movimiento (S470).50

Cuando el número de candidatos a predictor de vector de movimiento es menor que el número máximo de 
candidatos a predictor de vector de movimiento que puede incluir la lista de candidatos a predictor de vector de 
movimiento, en la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento se puede incluir un candidato adicional 
a predictor de vector de movimiento para construir la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento. Por 55
ejemplo, cuando los candidatos a predictor de vector de movimiento incluidos en la lista actual de candidatos a 
predictor de vector de movimiento no son un vector cero, en la lista de candidatos a predictor de vector de 
movimiento se puede incluir un vector cero como candidato a predictor de vector de movimiento adicional. El 
candidato a predictor de vector de movimiento adicional puede ser una combinación de vectores ya presentes en 
la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento o un valor escalado, en lugar del vector cero.60

Un predictor de vector de movimiento o la unidad de predicción actual se determina sobre la base de información 
de indexación sobre los candidatos a predictor de vector de movimiento (S480).
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La información de indexación sobre los candidatos a predictor de vector de movimiento puede representar qué 
candidato a predictor de vector de movimiento se usa como predictor de vector de movimiento de la unidad de 
predicción actual entre los candidatos a predictor de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos a 
predictor de vector de movimiento obtenida a través de las etapas S400 a S470. La información sobre el vector 
de movimiento de la unidad de predicción actual se puede obtener sumando el predictor de vector de movimiento 5
de la unidad de predicción actual que se obtiene basándose en la información de indexación sobre los 
candidatos a predictor de vector de movimiento e información de vector de movimiento diferencial en forma de 
una diferencia entre un valor de un vector de movimiento original de la unidad de predicción actual y un valor del 
predictor de vector de movimiento.

10
La FIG. 5 ilustra un método de clasificación de vectores de movimiento de unidades de predicción candidatas 
espaciales a través de la relación entre un vector de movimiento de una unidad de predicción actual y los 
vectores de movimiento de las unidades de predicción candidatas espaciales.

En referencia a la FIG. 5, un vector de movimiento de la unidad de predicción candidata espacial obtenida a partir 15
del mismo cuadro de referencia y la misma lista de imágenes de referencia que los correspondientes de la 
unidad de predicción actual se define como primer vector 500 de movimiento. En referencia a la FIG. 5, 
definiendo una imagen de referencia de la unidad 550 de predicción actual como imagen j y una lista de 
imágenes de referencia que incluye la imagen j como lista L0, una imagen de referencia indicada por el vector 
500 de la unidad 570 de predicción candidata espacial es una imagen j y una lista de imágenes de referencia que 20
incluye la imagen j es la lista L0, y, por consiguiente, el vector de movimiento de la unidad 570 de predicción 
candidata espacial y el vector de movimiento de la unidad de predicción actual tienen la misma imagen de 
referencia y la misma lista de imágenes de referencia. Por ello, como primer vector 500 de movimiento se define 
un vector de movimiento obtenido a partir del mismo cuadro de referencia y la misma lista que los 
correspondientes de la unidad de predicción actual.25

Un vector de movimiento de la unidad 570 de predicción candidata espacial que tiene el mismo cuadro de 
referencia que el correspondiente de la unidad 550 de predicción actual pero que se obtiene a partir de una lista 
de imágenes de referencia diferente con respecto a la de la unidad 550 de predicción actual se define como 
segundo vector 510 de movimiento. Definiendo una imagen de referencia de la unidad 550 de predicción actual 30
como imagen j y una lista de imágenes de referencia que incluye la imagen j como lista L0, una imagen de 
referencia indicada por el vector de la unidad 570 de predicción candidata espacial es una imagen j y una lista de 
imágenes de referencia que incluye la imagen j es una lista L1, y, por consiguiente, el vector 510 de movimiento 
de la unidad 570 de predicción candidata espacial y el vector de movimiento de la unidad de predicción actual 
tienen la misma imagen de referencia pero listas de imágenes de referencia diferentes. Por ello, un vector de 35
movimiento que tiene el mismo cuadro de referencia que el correspondiente de la unidad de predicción actual 
pero que se obtiene a partir de una lista diferente con respecto a la de la unidad de predicción actual se define 
como segundo vector 510 de movimiento.

Un vector de movimiento de la unidad de predicción candidata espacial que tiene un cuadro de referencia 40
diferente al de la unidad de predicción actual pero que se obtiene a partir de la misma lista de imágenes de 
referencia que la de la unidad de predicción actual se define como tercer vector 520 de movimiento. Definiendo 
una imagen de referencia de la unidad 550 de predicción actual como imagen j y una lista de imágenes de 
referencia que incluye la imagen j como lista L0, una imagen de referencia indicada por el vector 520 de la 
unidad 570 de predicción candidata espacial es una imagen i y una lista de imágenes de referencia que incluye la 45
imagen i es la lista L0, y, por consiguiente, el vector de movimiento de la unidad de predicción candidata espacial 
y el vector de movimiento de la unidad de predicción actual tienen imágenes de referencia diferentes pero la 
misma lista de imágenes de referencia. Por ello, un vector de movimiento que tiene un cuadro de referencia 
diferente con respecto al de la unidad 550 de predicción actual pero que se obtiene a partir de la misma lista que 
la de la unidad 550 de predicción actual se define como tercer vector 520 de movimiento. Puesto que el tercer 50
vector 520 de movimiento tiene una imagen de referencia diferente con respecto a la de la unidad de predicción 
actual, el tercer vector 520 de movimiento se puede escalar basándose en la imagen de referencia de la unidad 
de predicción actual para incluirlo en una lista de candidatos a predictor de vector de movimiento cuando se usa 
el vector de movimiento de la unidad de predicción candidata espacial.

55
Un vector de movimiento de la unidad 570 de predicción candidata espacial obtenida a partir de un cuadro de 
referencia diferente y una lista de imágenes de referencia diferente con respecto a los de la unidad 550 de 
predicción actual se define como cuarto vector 530 de movimiento. Definiendo una imagen de referencia de la 
unidad 550 de predicción actual como imagen j y una lista de imágenes de referencia que incluye la imagen j 
como lista L0, una imagen de referencia indicada por el vector 530 de la unidad 570 de predicción candidata 60
espacial es una imagen m y una lista de imágenes de referencia que incluye la imagen m es una lista L1, y, por 
consiguiente, el vector de movimiento de la unidad de predicción candidata espacial y el vector de movimiento de 
la unidad de predicción actual tienen imágenes de referencia diferentes y listas de imágenes de referencia 
diferentes. Por ello, un vector de movimiento obtenido a partir de un cuadro de referencia diferente y una lista de 
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imágenes de referencia diferente con respecto a los de la unidad de predicción actual se define como cuarto 
vector 530 de movimiento. Puesto que el cuarto vector 530 de movimiento también tiene una imagen de 
referencia diferente con respecto a la de la unidad de predicción actual, el cuarto vector 530 de movimiento se 
puede escalar basándose en la imagen de referencia de la unidad de predicción actual para incluirlo en una lista 
de candidatos a predictor de vector de movimiento cuando se usa el vector de movimiento de la unidad de 5
predicción candidata espacial.

Tal como se ha descrito anteriormente, los vectores de movimiento de la unidad de predicción candidata espacial 
se pueden clasificar entre los vectores de movimiento primero a cuarto basándose en el cuadro de referencia y la 
lista de imágenes de referencia de la unidad de predicción actual. El método de clasificación de los vectores de 10
movimiento de las unidades de predicción candidatas espaciales entre los vectores de movimiento primero a 
cuarto se puede usar para determinar cuál de los vectores de movimiento de las unidades de predicción 
candidatas espaciales se usa preferentemente como candidato a predictor de vector de movimiento, de lo cual se 
proporcionará una descripción.

15
La FIG. 6 es un diagrama de flujo que ilustra un método de obtención de información de disponibilidad del grupo
de predicción de candidatos espaciales y de información de disponibilidad de unidades de predicción candidatas 
temporales de acuerdo con una realización ejemplificativa de la presente invención.

La FIG. 6 ilustra el método de obtención de la información de disponibilidad del grupo de predicción de 20
candidatos espaciales y el método de obtención de la información de disponibilidad de unidades de predicción 
candidatas temporales descrito anteriormente en referencia a las etapas S400 a S420 de la FIG. 4.

La FIG. 6 es un diagrama de flujo que ilustra esquemáticamente un método de obtención de información de 
disponibilidad y de un candidato a predictor de vector de movimiento.25

En referencia a la FIG. 6, la presencia de un primer vector de movimiento y de un segundo vector de movimiento 
se determina secuencialmente en el orden que va del primer bloque izquierdo al segundo bloque izquierdo 
(S600).

30
En la operación S600, se determina si el primer vector de movimiento está presente en el primer bloque 
izquierdo, y, cuando no hay presencia de ningún primer vector de movimiento en el primer bloque izquierdo, se 
determina si el segundo vector de movimiento está presente en el primer bloque izquierdo.

Posteriormente, se determina si el primer vector de movimiento está presente en el segundo bloque izquierdo, y, 35
cuando no hay presencia de ningún primer vector de movimiento en el segundo bloque izquierdo, se determina si 
el segundo vector de movimiento está presente en el segundo bloque izquierdo.

Como consecuencia de la determinación secuencial en S600, cuando hay presencia de un vector de movimiento 
que cumple las condiciones, puede omitirse un procedimiento de determinación sucesivo, y el vector de 40
movimiento puede incluirse en la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento como candidato a 
predictor de vector de movimiento. Además, la información de disponibilidad del primer grupo de predicción de 
candidatos espaciales se puede fijar a 1 para indicar que el candidato o predictor de vector de movimiento está
presente en el primer grupo de predicción de candidatos espaciales. Uno es un número binario aleatorio para 
indicar si está presente el candidato a predictor de vector de movimiento, y el mismo se puede sustituir por otro 45
código binario. En la presente realización, los números binarios 1 y 0 que representan información 
predeterminada se seleccionan de manera aleatoria, y los mismos se pueden sustituir por otro código binario o 
un código generado por un método alternativo.

La presencia de un tercer vector de movimiento y un cuarto vector de movimiento se determina secuencialmente 50
en el orden que va desde el primer bloque izquierdo al segundo bloque izquierdo (S610).

Cuando la información de disponibilidad no se fija a 1 a través de la S600, es decir, cuando no se encuentra 
ningún vector que cumple las condiciones como consecuencia de la determinación secuencial de si el primer 
vector de movimiento y el segundo vector de movimiento están presentes en el orden que va desde el primer 55
bloque izquierdo al segundo bloque izquierdo, en S610 puede obtenerse un candidato a predictor de vector de 
movimiento.

Es decir, en S610, se determina si el tercer vector de movimiento está presente en el primer bloque izquierdo, y, 
cuando no hay presencia de ningún tercer vector de movimiento en el primer bloque izquierdo, se determina si el 60
cuarto vector de movimiento está presente en el primer bloque izquierdo.
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Posteriormente, se determina si el tercer vector de movimiento está presente en el segundo bloque izquierdo, y, 
cuando no hay presencia de ningún tercer vector de movimiento en el segundo bloque izquierdo, se determina si 
el cuarto vector de movimiento está presente en el segundo bloque izquierdo.

Cuando hay presencia de un vector de movimiento que cumple las condiciones, como consecuencia de la 5
determinación secuencial de S610, la información de disponibilidad del primer grupo de predicción de candidatos 
espaciales se puede fijar a 1, y puede omitirse un procedimiento sucesivo de determinación de si hay presencia 
de un vector de movimiento.

Tal como se ha descrito anteriormente, el tercer vector de movimiento y el cuarto vector de movimiento indican 10
imágenes de referencia diferentes con respecto a la de la unidad de predicción actual y, por lo tanto, se pueden 
incluir en la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento después de un escalado.

Cuando se determina que el tercer vector de movimiento y el cuarto vector de movimiento están presentes en el 
primer bloque izquierdo o el segundo bloque izquierdo en S610, la información que indica si se lleva a cabo el 15
escalado (a la que, en lo sucesivo en la presente, se hace referencia como “información de escalado”) se fija a 1 
para mostrar que se lleva a cabo un escalado sobre el candidato a predictor de vector de movimiento una vez. 
En el método de predicción de movimiento de acuerdo con la realización ejemplificativa de la presente invención, 
el número de veces de escalado para generar un candidato a predictor de vector de movimiento puede limitarse. 
Por ejemplo, cuando el número de veces de escalado para generar el candidato a predictor de vector de 20
movimiento se limita a 1, la información de bandera que representa si se lleva a cabo el escalado indica que el 
mismo se realiza de manera que no se efectúa un escalado redundante. Cuando el número de veces de 
escalado se limita, la complejidad en la obtención de un candidato a predictor de vector de movimiento puede 
reducirse notablemente.

25
Cuando hay presencia de un vector de movimiento que cumple las condiciones como consecuencia de la 
determinación secuencial de la etapa S610, se puede incluir en la lista de candidatos a predictor de vector de 
movimiento mediante escalado, y la información de disponibilidad del primer grupo de predicción de candidatos 
espaciales se puede fijar a 1.

30
Un candidato a predictor de vector de movimiento se puede obtener a partir del primer grupo de predicción de 
candidatos espaciales a través de S400 de la FIG. 4, basándose en la información de disponibilidad del primer 
grupo de predicción de candidatos espaciales a través de las etapas S600 y S610.

La presencia del primer vector de movimiento y del segundo vector de movimiento se determina secuencialmente 35
en el orden del primer bloque superior, el segundo bloque superior y el tercer bloque superior (S620).

En la operación S620, se determina si el primer vector de movimiento está presente en el primer bloque superior, 
y, cuando no hay presencia de ningún primer vector de movimiento en el primer bloque superior, se determina si 
el segundo vector de movimiento está presente en el primer bloque superior.40

Posteriormente, se determina si el primer vector de movimiento está presente en el segundo bloque superior, y, 
cuando no hay presencia de ningún primer vector de movimiento en el segundo bloque superior, se determina si 
el segundo vector de movimiento está presente en el segundo bloque superior.

45
A continuación, se determina si el primer vector de movimiento está presente en el tercer bloque superior, y, 
cuando no hay presencia de ningún primer vector de movimiento en el tercer bloque superior, se determina si el 
segundo vector de movimiento está presente en el tercer bloque superior.

Cuando hay presencia de un vector de movimiento que cumple las condiciones como consecuencia de la 50
determinación secuencial de la etapa S620, puede omitirse un procedimiento de determinación sucesivo. El 
vector de movimiento obtenido se puede incluir en la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento, y la 
información de disponibilidad del segundo grupo de predicción de candidatos espaciales se puede fijar a 1 para 
indicar que el candidato a predictor de vector de movimiento está presente en el primer grupo de predicción de 
candidatos espaciales.55

La presencia del tercero vector de movimiento y del cuarto vector de movimiento se determina secuencialmente 
en el orden que va del primer bloque superior, el segundo bloque superior y el tercer bloque superior basándose 
en si se escala la primera unidad de predicción candidata espacial (S630).

60
Cuando la información de disponibilidad del segundo grupo de predicción de candidatos espaciales no se fija a 1 
a través de la etapa S620, en la etapa S630 puede obtenerse un candidato a predictor de vector de movimiento. 
Tal como se ha descrito anteriormente, si el número de veces de escalado se limita y el escalado se lleva a cabo 
el número limitado de veces de escalado en la obtención del candidato a predictor de vector de movimiento a 
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partir del primer grupo de predicción de candidatos espaciales, la operación S630 puede no llevarse a cabo. Por 
ejemplo, cuando la información de escalado se representa como 1 en S610, la operación S630 puede no llevarse 
a cabo. Cuando el escalado está disponible en S630, se determina si el tercer vector de movimiento está 
presente en el primer bloque superior, y no hay presencia de ningún tercer vector de movimiento en el primer 
bloque superior, se determina si el cuarto vector de movimiento está presente en el primer bloque superior en 5
S630.

Posteriormente, se determina si el tercer vector de movimiento está presente en el segundo bloque superior, y, 
cuando no hay presencia de ningún tercer vector de movimiento en el segundo bloque superior, se determina si 
el cuarto vector de movimiento está presente en el segundo bloque superior.10

A continuación, se determina si el tercer vector de movimiento está presente en el tercer bloque superior, y, 
cuando no hay presencia de ningún tercer vector de movimiento en el tercer bloque superior, se determina si el 
cuarto vector de movimiento está presente en el tercer bloque superior.

15
Tal como se ha descrito anteriormente, el tercer vector de movimiento y el cuarto vector de movimiento indican 
imágenes de referencia diferentes con respecto a la de la unidad de predicción actual y, por lo tanto, se pueden 
incluir en la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento después del escalado.

Cuando hay presencia de un vector de movimiento que cumple las condiciones como consecuencia de la 20
determinación secuencial en S630, el vector de movimiento se puede incluir en la lista de candidatos a predictor 
de vector de movimiento y la información de disponibilidad del segundo grupo de predicción de candidatos 
espaciales se puede fijar a 1.

Un candidato a predictor de vector de movimiento se puede obtener a partir del primer grupo de predicción de 25
candidatos espaciales a través de la S410 de la FIG. 4 basándose en la información de disponibilidad del 
segundo grupo de predicción de candidatos espaciales fijada a través de S620 y S630.

Cuando el candidato a predictor de vector de movimiento, obtenido, a través de S620 y S630, es el mismo que el 
candidato a predictor de vector de movimiento obtenido a partir del primer grupo de predicción de candidatos 30
espaciales en S600 y S610, se puede determinar que el candidato a predictor de vector de movimiento obtenido 
no está disponible.

Por ejemplo, aunque el primer vector de movimiento esté presente en el primer bloque superior en S620, si el 
vector de movimiento del primer bloque superior es igual al candidato a predictor de vector de movimiento del 35
primer grupo de predicción de candidatos espaciales obtenido a través de S600 y S610, el vector de movimiento 
del primer bloque superior no se puede seleccionar como candidato a predictor de vector de movimiento.

Alternativamente, el procedimiento de determinación de si el candidato a predictor de vector de movimiento
obtenido en S620 y S630 es el mismo que el candidato a predictor de vector de movimiento del primer grupo de 40
predicción de candidatos espaciales obtenido a través de S600 y S610 no se puede llevar a cabo en S620 y 
S630, pero se puede efectuar eliminando el mismo candidato a predictor de vector de movimiento de la lista de 
candidatos a predictor de vector de movimiento entre el candidato a predictor de vector de movimiento del primer 
grupo de predicción de candidatos espaciales, el candidato a predictor de vector de movimiento del segundo 
grupo de predicción de candidatos espaciales y un candidato a predictor de vector de movimiento de una unidad 45
de predicción candidata temporal, que están incluidos en la lista de candidatos a predictor de vector de 
movimiento, después de que el vector de movimiento se obtenga a partir de la unidad de predicción candidata 
temporal en S640, lo cual se describirá posteriormente.

Se determina si el candidato a predictor de vector de movimiento está presente en la unidad de predicción 50
candidata temporal (S640).

Una imagen ubicada conjuntamente que incluye la unidad de predicción candidata temporal puede ser una 
primera imagen de una lista de imágenes de referencia 1 de la imagen actual o una primera imagen de una lista 
de imágenes de referencia 0 de la imagen actual en función de información de bandera predeterminada. La 55
unidad de predicción candidata temporal que usa las dos listas de imágenes de referencia puede utilizar 
solamente un vector de movimiento preferente que está presente en una lista, como candidato a predictor de 
vector de movimiento, en función de la información de bandera predeterminada. Cuando la distancia entre la 
imagen actual y una imagen de referencia correspondiente a la imagen actual es diferente de la distancia entre la 
imagen que incluye la unidad de predicción candidata temporal y una imagen de referencia correspondiente a la 60
unidad de predicción candidata temporal, puede llevar a cabo un escalado sobre el candidato a predictor de 
vector de movimiento obtenido a partir de la unidad de predicción candidata temporal.
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Cuando el candidato a predictor de vector de movimiento puede obtenerse a partir de la unidad de predicción 
candidata temporal, la información de disponibilidad de la unidad de predicción candidata temporal puede fijarse 
a 1.

Las FIGS. 7 a 9 son diagramas de flujo que ilustran métodos de construcción de una lista de candidatos a 5
predictor de vector de movimiento de acuerdo con realizaciones ejemplificativas de la presente invención.

La FIG. 7 es un diagrama de flujo que ilustra un método de obtención de un candidato a predictor de vector de 
movimiento a partir de un primer grupo de predicción de candidatos espaciales de acuerdo con una realización 
ejemplificativa.10

En referencia a la FIG. 7, se determina si hay presencia de un primer vector de movimiento o un segundo vector 
de movimiento en un primer bloque izquierdo (S700).

Cuando el primer vector de movimiento o el segundo vector de movimiento está presente en el primer bloque 15
izquierdo, el vector presente se incluye en una lista de candidatos a predictor de vector de movimiento como 
candidato a predictor de vector de movimiento, la información de disponibilidad del primer grupo de predicción de 
candidatos espaciales se fija a 1 (S705), y se determina si el primer vector de movimiento o el segundo vector de 
movimiento está presente en un primer bloque superior (S740).

20
Cuando el primer vector de movimiento o el segundo vector de movimiento no está presente en el primer bloque 
izquierdo, se determina si el primer vector de movimiento o el segundo vector de movimiento está presente en un 
segundo bloque izquierdo (S710).

Cuando el primer vector de movimiento o el segundo vector de movimiento está presente en el segundo bloque 25
izquierdo, el vector presente se incluye en la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento como 
candidato a predictor de vector de movimiento, la información de disponibilidad del primer grupo de predicción de 
candidatos espaciales se fija a 1 (S705), y se determina si el primer vector de movimiento o el segundo vector de 
movimiento está presente en el primer bloque superior (S740).

30
Cuando el primer vector de movimiento o el segundo vector de movimiento no está presente en el segundo 
bloque izquierdo, se determina si un tercer vector de movimiento un cuarto vector de movimiento está presente 
en el primer bloque izquierdo (S720).

Cuando el tercer vector de movimiento o el cuarto vector de movimiento está presente en el primer bloque 35
izquierdo, el vector presente se escala (la información de escalado se expresa como 1) y se incluye en la lista de 
candidatos a predictor de vector de movimiento como candidato a predictor de vector de movimiento, y la 
información de disponibilidad del primer grupo de predicción de candidatos espaciales se fija a 1 (S725). Se 
determina si el primer vector de movimiento o el segundo vector de movimiento está presente en el primer bloque 
superior (S740).40

Cuando el tercer vector de movimiento o el cuarto vector de movimiento no está presente en el primer bloque 
izquierdo, se determina si el tercer vector de movimiento o el cuarto vector de movimiento está presente en el 
segundo bloque izquierdo (S730).

45
Cuando el tercer vector de movimiento o el cuarto vector de movimiento está presente en el segundo bloque 
izquierdo, el vector presente se escala (la información de escalado se expresa como 1) y se incluye en la lista de 
candidatos a predictor de vector de movimiento como candidato a predictor de vector de movimiento, y la 
información de disponibilidad del primer grupo de predicción de candidatos espaciales se fija a 1 (S725). Se 
determina si el primer vector de movimiento o el segundo vector de movimiento está presente en el primer bloque 50
superior (S740).

La FIG. 8 es un diagrama de flujo que ilustra un método de obtención de un candidato a predictor de vector de 
movimiento (el primer vector de movimiento y el segundo vector de movimiento) a partir de un segundo grupo de 
predicción de candidatos espaciales de acuerdo con una realización ejemplificativa.55

En referencia a la FIG. 8, se determina si el primer vector de movimiento o el segundo vector de movimiento está 
presente en el primer bloque superior (S800).

Cuando el primer vector de movimiento o el segundo vector de movimiento está presente en el primer bloque 60
superior, el vector presente se incluye en la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento, la 
información de disponibilidad del segundo grupo de predicción de candidatos espaciales se fija a 1 (S815), y se 
determina si está presente un candidato a predictor de vector de movimiento de una unidad de predicción 
candidata temporal (S1000 de la FIG. 10).

ES 2 715 613 T3

 



18

Cuando el primer vector de movimiento o el segundo vector de movimiento no está presente en el primer bloque 
superior, se determina si el primer vector de movimiento o el segundo vector de movimiento está presente en el
segundo bloque superior (S910).

5
Cuando el primer vector de movimiento o el segundo vector de movimiento está presente en el segundo bloque 
superior, el vector presente se incluye en la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento, la 
información de disponibilidad del segundo grupo de predicción de candidatos espaciales se fija a 1 (S915), y se 
determina si el candidato a predictor de vector de movimiento de la unidad de predicción candidata temporal está 
presente (S1000 de la FIG. 10).10

Cuando el primer vector de movimiento o el segundo vector de movimiento no está presente en el segundo 
bloque superior, se determina si el primer vector de movimiento o el segundo vector de movimiento está presente 
en el tercer bloque superior (S820).

15
Cuando el primer vector de movimiento o el segundo vector de movimiento está presente en el tercer bloque 
superior, el vector presente se incluye en la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento, la 
información de disponibilidad del segundo grupo de predicción de candidatos espaciales se fija a 1 (S815), y se 
determina si está presente el candidato a predictor de vector de movimiento de la unidad de predicción candidata 
temporal (S1000 de la FIG. 10).20

La FIG. 9 es un diagrama de flujo que ilustra un método de obtención de un candidato a predictor de vector de 
movimiento (el tercer vector de movimiento y el cuarto vector de movimiento) a partir del segundo grupo de 
predicción de candidatos espaciales de acuerdo con una realización ejemplificativa.

25
En referencia a la FIG. 9, cuando el primer vector de movimiento o el segundo vector de movimiento no está 
presente en el tercer bloque superior, se determina si se lleva a cabo un escalado en el primer grupo de 
predicción de candidatos espaciales (S900). Cuando se lleva a cabo un escalado en el primer grupo de 
predicción de candidatos espaciales, se determina si está presente el candidato a predictor de vector de 
movimiento de la unidad de predicción candidata temporal, sin obtener un candidato a predictor de vector de 30
movimiento adicional a partir del segundo grupo de predicción de candidatos espaciales (S1000). Cuando se 
lleva a cabo el escalado en el primer grupo de predicción de candidatos espaciales, se determina si el tercer 
vector de movimiento o el cuarto vector de movimiento está presente en el primer bloque superior (S905).

Es decir, el número de veces de escalado se limita, obteniéndose así el candidato a predictor de vector de 35
movimiento.

Cuando el tercer vector de movimiento o el cuarto vector de movimiento está presente en el primer bloque 
superior, el vector presente se escala y se incluye en la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento, 
la información de disponibilidad del segundo grupo de predicción de candidatos espaciales se fija a 1 (S915), y 40
se determina si está presente el candidato a predictor de vector de movimiento de la unidad de predicción 
candidata temporal (S1000 de la FIG. 10).

Cuando el tercer vector de movimiento o el cuarto vector de movimiento no está presente en el primer bloque 
superior, se determina si el tercer vector de movimiento o el cuarto vector de movimiento está presente en el 45
segundo bloque superior (S910).

Cuando el tercer vector de movimiento o el cuarto vector de movimiento está presente en el segundo bloque 
superior, el vector presente se escala y se incluye en la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento, 
la información de disponibilidad del segundo grupo de predicción de candidatos espaciales se fija a 1 (S915), y 50
se determina si está presente el candidato a predictor de vector de movimiento de la unidad de predicción 
candidata temporal (S1000 de la FIG. 10).

Cuando el tercer vector de movimiento o el cuarto vector de movimiento no está presente en el segundo bloque 
superior y no se lleva a cabo un escalado en el primer grupo de predicción de candidatos espaciales (la 55
información de escalado se expresa como 0), se determina si el tercer vector de movimiento o el cuarto vector de 
movimiento está presente en el tercer bloque superior (S920).

Cuando el tercer vector de movimiento o el cuarto vector de movimiento está presente en el tercer bloque 
superior, el vector presente se escala y se incluye en la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento, 60
la información de disponibilidad del segundo grupo de predicción de candidatos espaciales se fija a 1 (S915), y 
se determina si está presente el candidato a predictor de vector de movimiento de la unidad de predicción 
candidata temporal (S1000 de la FIG. 10).
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La FIG. 10 es un diagrama de flujo que ilustra un método de obtención de un candidato a predictor de vector de 
movimiento a partir del segundo grupo de predicción de candidatos espaciales de acuerdo con otra realización 
ejemplificativa de la presente invención.

En la FIG. 10, a diferencia de la FIG. 9, cuando no se obtiene un candidato a predictor de vector de movimiento a 5
partir del primer grupo de predicción de candidatos espaciales, aún cuando el primer vector de movimiento o el 
segundo vector de movimiento se obtenga a partir del segundo grupo de predicción de candidatos espaciales 
como candidato a predictor de vector de movimiento, se determina adicionalmente si el tercer vector de 
movimiento o el cuarto vector de movimiento está presente en el segundo grupo de predicción de candidatos 
espaciales y el vector de movimiento presente se puede usar como candidato a predictor de vector de 10
movimiento.

Es decir, cuando el primer vector de movimiento o el segundo vector de movimiento se obtiene como candidato a 
predictor de vector de movimiento a partir del segundo grupo de predicción de candidatos espaciales (S815) en 
la FIG. 8, se determina si la información de disponibilidad del primer grupo de predicción de candidatos 15
espaciales es 1 (S900-1).

Es decir, cuando el primer vector de movimiento o el segundo vector de movimiento se obtiene como candidato a 
predictor de vector de movimiento a partir del segundo grupo de predicción de candidatos espaciales y la 
información de disponibilidad del primer grupo de predicción de candidatos espaciales se fija a 1, si un candidato 20
a predictor de vector de movimiento no se obtiene a partir del primer grupo de predicción de candidatos 
espaciales como consecuencia de la determinación de la información de disponibilidad del primer grupo de 
predicción de candidatos espaciales, se lleva a cabo una exploración adicional para determinar si el tercer vector 
de movimiento o el cuarto vector de movimiento está presente en el segundo grupo de predicción de candidatos 
espaciales. Para efectuar la exploración, la información de disponibilidad del segundo grupo de predicción de 25
candidatos espaciales fijada en S815 se puede fijar a 0 hasta que se obtenga un vector de movimiento que 
cumpla las condiciones duranta la exploración en S905-1, S910-1 y S920-1.

Cuando el primer vector de movimiento o el segundo vector de movimiento no se obtiene como candidato a 
predictor de vector de movimiento a partir del segundo grupo de predicción de candidatos espaciales (S820 de la 30
FIG. 8), se determina si el tercer vector de movimiento o el cuarto vector de movimiento está presente en el 
primer bloque superior en S905-1.

La FIG. 11 es un diagrama de flujo que ilustra un método de obtención del candidato a predictor de vector de 
movimiento del grupo de predicción de candidatos temporales de acuerdo con una realización ejemplificativa de 35
la presente invención.

En referencia a la FIG. 11, se determina si el candidato a predictor de vector de movimiento de la unidad de 
predicción candidata temporal está presente (S1000).

40
Cuando el candidato a predictor de vector de movimiento de la unidad de predicción candidata temporal está 
presente, el vector presente se incluye en la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento y la 
información de disponibilidad de la unidad de predicción candidata temporal se fija a 1 (S1010).

En el caso del candidato a predictor de vector de movimiento de la unidad de predicción candidata temporal, la 45
decisión de si se efectúa el escalado puede cambiar en función de la distancia entre una imagen que incluye la 
unidad de predicción candidata temporal actual y una imagen de referencia a la que se refiere la unidad de 
predicción candidata temporal.

Se determina si el mismo candidato a predictor de vector de movimiento está presente entre los candidatos a 50
predictor de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento 
(S1020).

Cuando el candidato a predictor de vector de movimiento temporal no está presente y el candidato a predictor de 
vector de movimiento no está presente en la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento, se añade 55
un vector cero como candidato a predictor de vector de movimiento a la lista de candidatos a predictor de vector 
de movimiento (S1040).

Cuando el mismo candidato a predictor de vector de movimiento está presente entre los candidatos a predictor 
de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento, los vectores 60
idénticos que no sean un candidato a predictor de vector de movimiento con la prioridad máxima se eliminan de 
la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento (S1030).
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Si la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento está configurada de manera que incluye un número 
fijo de candidatos a predictor de vector de movimiento, puede llevarse a cabo adicionalmente la siguiente 
operación.

Cuando la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento incluye un número preestablecido o menos de 5
candidatos a predictor de vector de movimiento y no incluye ningún vector cero, se añade un vector cero, como 
candidato a predictor de vector de movimiento, a la lista de candidatos a predictor de vector de movimiento 
(S1050).

Tal como se ha descrito anteriormente, cuando se obtiene un candidato a predictor de vector de movimiento a 10
partir del segundo grupo de predicción de candidatos espaciales, en la obtención del candidato a predictor de 
vector de movimiento a partir del segundo grupo de candidatos espaciales ilustrado en las FIGS. 8 y 9 puede 
llevarse a cabo un procedimiento de determinación de si el candidato a predictor de vector de movimiento es el 
mismo que el candidato a predictor de vector de movimiento obtenido a partir del primer grupo de predicción de 
candidatos espaciales.15

Las operaciones ilustradas en las FIGS. 6 a 10, que describen el proceso de obtención de los candidatos a
predictor de vector de movimiento, puede que no se lleven a cabo necesariamente en la misma secuencia que la 
mencionada anteriormente sino que se pueden efectuar de una manera paralela. En el proceso de obtención de 
los candidatos a predictor de vector de movimiento, en el que el número de veces de escalado está limitado y un 20
vector que va a escalarse se somete preferentemente a una exploración, el número y las ubicaciones de 
primeras unidades de predicción candidatas espaciales, el número y las ubicaciones de segundas unidades de 
predicción candidatas espaciales y las ubicaciones de unidades de predicción candidatas temporales pueden 
cambiarse y modificarse. Además, la adición de un vector adicional y la limitación del número de candidatos a 
predictor de vector de movimiento aleatoriamente también pueden cambiarse y modificarse.25

El método de codificación de vídeo y el método de descodificación de vídeo antes descritos se pueden llevar a 
cabo con los componentes del aparato de codificación de vídeo y el aparato de descodificación de vídeo 
ilustrados en las FIGS. 1 y 2.

30
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REIVINDICACIONES

1. Método para obtener un vector de movimiento de un bloque actual basándose en un vector de movimiento 
de un bloque vecino con respecto al bloque actual, comprendiendo el método:

5
obtener un primer candidato a predictor de vector de movimiento (mvp), en donde el primer candidato a mvp 
se obtiene a partir de un vector de movimiento de un bloque inferior izquierdo del bloque actual o un vector 
de movimiento de un bloque izquierdo del bloque actual cuando hay un bloque disponible para predecir un 
vector de movimiento del bloque actual entre el bloque inferior izquierdo y el bloque izquierdo;

10
obtener un segundo candidato a mvp, en donde el segundo mvp se obtiene a partir de un vector de 
movimiento de un bloque superior derecho del bloque actual, un vector de movimiento de un bloque 
superior del bloque actual o un vector de movimiento de un bloque superior izquierdo del bloque actual 
cuando hay un bloque disponible para predecir el vector de movimiento del bloque actual entre el bloque 
superior derecho, el bloque superior y el bloque superior izquierdo;15

obtener un candidato a mvp temporal a partir de un bloque vecino temporal con respecto al bloque actual 
usando la determinación sobre si el bloque vecino temporal está disponible para predecir el vector de 
movimiento del bloque actual;

20
construir una lista de candidatos a mvp basándose en por lo menos uno del primer candidato a mvp, el 
segundo candidato a mvp y el candidato a mvp temporal;

determinar un mvp para el bloque actual, en donde el mvp para el bloque actual se selecciona de entre 
candidatos a mvp de la lista de candidatos a mvp; y25

obtener el vector de movimiento para el bloque actual basándose en el mvp correspondiente al bloque 
actual,

en donde la etapa de obtención del primer candidato a mvp incluye obtener el primer candidato a mvp 30
escalando el vector de movimiento del bloque disponible entre el bloque inferior izquierdo y el bloque 
izquierdo que tiene una imagen de referencia diferente con respecto a una imagen de referencia del bloque 
actual,

caracterizad por que35

no se aplica escalado en la etapa de obtención del segundo candidato a mvp si el primer candidato a mvp 
está disponible en la etapa de obtención del primer candidato a mvp.

2. Método de la reivindicación 1,40

en el que, en la etapa de obtención del segundo candidato a mvp, el segundo candidato a mvp se obtiene 
basándose en información de escalado, y

en el que, en la etapa de obtención del segundo candidato a mvp, el escalado para un vector de movimiento 45
está indisponible cuando el valor de la información de escalado es verdadero, y el escalado para un vector 
de movimiento está disponible cuando el valor de la información de escalado es falso.

3. Método de la reivindicación 2,
50

en el que la información de escalado es información que indica si, en la etapa de obtención del primer 
candidato a mvp, se aplicó un escalado para un vector de movimiento, y

en el que el valor de la información de escalado es cero, en calidad del valor correspondiente a falso, 
cuando se aplicó escalado para un vector de movimiento en la etapa de obtención del primer candidato a 55
mvp, y el valor de la información de escalado es uno, en calidad del valor correspondiente a verdadero, 
cuando no se aplicó escalado para un vector de movimiento en la etapa de obtención del primer candidato a 
mvp.

4. Método de la reivindicación 1, en el que, en las etapas de obtención del primer candidato a mvp y de 60
obtención del segundo candidato a mvp, el número máximo de aplicación de escalado a un vector de 
movimiento es 1.
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5. Método de la reivindicación 1, en el que, en las etapas de obtención del primer candidato a mvp y de 
obtención del segundo candidato a mvp, el número máximo de escalado de un vector de movimiento de 
bloques vecinos espaciales – el bloque inferior izquierdo, el bloque izquierdo, el bloque superior derecho, el 
bloque superior y el bloque superior izquierdo – es 1.

5
6. Método de la reivindicación 5, en el que, en la etapa de obtención del segundo candidato a mvp, se habilita 

la obtención del segundo candidato a mvp escalando uno de un vector de movimiento del bloque superior 
derecho, un vector de movimiento del bloque superior y un vector de movimiento del bloque superior 
izquierdo cuando no se aplicó escalado de vector de movimiento en la etapa de obtención del primer 
candidato a mvp.10
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