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DESCRIPCION

Procedimiento y dispositivo para codificar una secuencia de imagenes y procedimiento y dispositivo para
descodificar una secuencia de imagenes

La presente invencion se refiere a un procedimiento y un dispositivo para codificar una secuencia de imagenes
digitales, y a un procedimiento y a un dispositivo para descodificar una secuencia de bits correspondiente. La
invencion se refiere, ademas, a un procedimiento y un dispositivo para obtener informacion del movimiento, que
incluye, por lo menos, un predictor de informaciéon del movimiento para predecir una porcion de imagen de una
imagen predicha mediante compensacion del movimiento con respecto a, por lo menos, una porcién de imagen de
referencia.

La invencién esta definida mediante las reivindicaciones adjuntas y puede ser aplicada en el segmento del
procesamiento de sefales digitales y, en concreto, en el segmento de la compresién de video utilizando
compensacion del movimiento para reducir las redundancias espaciales y temporales en flujos de video.

Muchos formatos de compresion de video, tales como, por ejemplo, H.263, H.264, MPEG-1, MPEG-2, MPEG-4,
SVC, utilizan la transformada discreta del coseno (DCT, Discrete Cosine Transform) basada en bloques y la
compensacion del movimiento para eliminar redundancias espaciales y temporales. Se pueden denominar formatos
predictivos de video. Cada fotograma o imagen de la sefal de video esta dividido en segmentos que estan
codificados y pueden ser descodificados de manera independiente. Un segmento es habitualmente una porcién
rectangular del fotograma o, de manera mas general, una porcién de un fotograma o un fotograma completo.
Ademas, cada segmento esta dividido en macrobloques (MBs), y cada macrobloque esta dividido ademas en
bloques, habitualmente bloques de 8x8 pixeles. Los fotogramas codificados son de dos tipos: fotogramas temporales
vaticinados (ya sea vaticinados a partir de un fotograma de referencia denominado fotograma P o vaticinados a partir
de dos fotogramas de referencia denominados fotogramas B) y fotogramas no temporales vaticinados (denominados
Intra fotogramas o fotogramas |).

La prediccion temporal consiste en encontrar en un fotograma de referencia, ya sea un fotograma anterior o un
fotograma futuro de la secuencia de video, una porcidon de imagen o una zona de referencia que sea la mas cercana
al bloque a codificar. Esta etapa se conoce habitualmente como estimacién del movimiento. A continuacién, el
blogue es vaticinado utilizando la zona de referencia en una etapa que habitualmente se denomina compensacién
del movimiento - la diferencia entre el bloque a codificar y la porcién de referencia es codificada, junto con un
elemento de informacién del movimiento relativo al vector de movimiento que indica la zona de referencia que se
debe utilizar para la compensacion del movimiento. En INTRA prediccion, se codifica una direccion de prediccion.

Para reducir mas el coste de la codificacion de la informacién del movimiento, se puede codificar un vector de
movimiento en términos de una diferencia entre el vector de movimiento y un predictor del vector de movimiento,
que, en general, se calcula a partir de uno o varios vectores de movimiento de los bloques que rodean al bloque a
codificar.

En H.264, los vectores de movimiento son codificados con respecto a un predictor medio calculado a partir de
vectores de movimiento situados en un entorno causal con el bloque a codificar, por ejemplo, de los bloques
situados encima y a la izquierda del bloque a codificar. Se codifica la diferencia, también llamada vector de
movimiento residual, entre el predictor medio y el vector de movimiento del bloque actual para reducir el coste de la
codificacion.

La codificacién utilizando vectores de movimiento residuales ahorra tasa de bits, pero requiere que el descodificador
efectlie el mismo célculo del predictor del vector de movimiento para descodificar el valor del vector de movimiento
de un bloque a descodificar.

Recientemente, se han propuesto otras mejoras en la eficiencia de la codificacion, tales como la utilizacién de una
serie de posibles predictores del vector de movimiento. Este procedimiento, a menudo denominado competicion de
vectores de movimiento (MVCOMP, Motion Vector COMPetition), consiste en la determinacion de entre varios
predictores del vector de movimiento o candidatos qué predictor del vector de movimiento minimiza el coste de la
codificacién, habitualmente un coste de distorsion de la velocidad, de la informacién residual del movimiento. La
informacion residual del movimiento comprende el vector de movimiento residual, es decir, la diferencia entre el
vector de movimiento real del bloque a codificar y el predictor del vector de movimiento seleccionado, y un elemento
de informaciéon que indica el predictor del vector de movimiento seleccionado, tal como, por ejemplo, un valor
codificado del indice del predictor del vector de movimiento seleccionado. El indice del predictor del vector de
movimiento seleccionado es codificado en la secuencia de bits con un cédigo maximo unitario basado en un tamafo
de lista fijo. El documento “HMS3: High Efficiency Video Coding (HEVC), Test Model 3 Encoder Description” por Ken
McCann (JCTVC-E602), marzo de 2011, da a conocer una prediccion adaptativa de vectores de movimiento (AMVP,
Adaptive Motion Vector Prediction) en la que se genera una lista de candidatos predictores de vector de movimiento
y se eliminan los candidatos duplicados. La Patente WO 2009/115901 A2 da a conocer asimismo la generacién de
una lista de candidatos de vector de movimiento y la eliminacién de duplicados en la misma.
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En la codificacion de video de alta eficiencia (HEVC, High Efficiency Video Coding), se ha propuesto una nueva
implementacién del mismo concepto para permitir la seleccién del mejor predictor, a partir de un conjunto dado de
predictores compuesto por vectores de movimiento espaciales y vectores de movimiento temporales. Esta técnica se
conoce como prediccion avanzada de vectores de movimiento (AMVP, Advanced Motion Vector Predictor). Si
algunos predictores de entre estos predictores del conjunto dado son duplicados de otros predictores en el conjunto,
los duplicados pueden ser eliminados y se pueden afadir otros predictores al conjunto para crear un segundo
conjunto de predictores nuevo. Los predictores afiadidos pueden ser una combinacién de los predictores espaciales
y temporales que ya estan en el conjunto, otros predictores obtenidos a partir de estos predictores espaciales y
temporales, o predictores con valores fijos. Finalmente, los predictores duplicados del segundo conjunto de
predictores son eliminados para obtener candidatos no redundantes en el segundo conjunto de predictores.

El segundo conjunto de predictores generado aumenta significativamente la complejidad de calculo del proceso de
obtencién. El aumento de la complejidad de calculo resulta de la generacion de predictores en cascada.

La implementacion actual de HEVC utiliza un conjunto de predictores del vector de movimiento que contienen como
maximo 2 predictores para el modo Inter y como maximo 5 predictores para el modo de Fusion y Salto (Merge Skip)
y el modo de Fusién (Merge).

En el disefio actual de HEVC, la Inter prediccion puede ser unidireccional o bidireccional. Unidireccional se refiere a
un bloque de predictor que se utiliza para predecir el bloque actual. El bloque de un predictor esta definido por un
indice de la lista, un indice del fotograma de referencia y un vector de movimiento. El indice de la lista corresponde a
una lista de fotogramas de referencia. Se puede considerar, por ejemplo, que se utilizan dos listas: LO y L1. Una lista
contiene, por lo menos, un fotograma de referencia, y un fotograma de referencia puede estar incluido en ambas
listas. Un vector de movimiento tiene dos componentes: horizontal y vertical. El vector de movimiento corresponde a
la compensacion espacial en términos de pixeles entre el bloque actual y el bloque del predictor temporal en el
fotograma de referencia. De este modo, el predictor del bloque para la prediccién unidireccional es el bloque del
fotograma de referencia (indice de referencia) de la lista, sefialado por el vector de movimiento.

Para la Inter prediccion bidireccional se consideran dos predictores de bloque. Uno para cada lista (LO y L1). En
consecuencia, se consideran 2 indices de fotogramas de referencia y 2 vectores de movimiento. El predictor de
blogue Inter para prediccion bidireccional es la media, pixel a pixel, de los dos bloques sefnalados por estos dos
vectores de movimiento.

La informacién del movimiento dedicada al predictor de bloque Inter se puede definir mediante los siguientes
parametros:

e Tipo de direccion: unidireccional o bidireccional

¢ Una lista (unidireccional) o dos listas (bidireccional): LO, L1, LO y L1.

¢ Uno (unidireccional) o dos indices de fotogramas de referencia (bidireccional): RefL0, RefL1, (RefL0, RefL1).

e Uno (unidireccional) o dos (bidireccional) vectores de movimiento: cada vector de movimiento tiene dos
componentes (horizontal, mvx y vertical, mvy).

Se puede observar que el predictor Inter bidireccional solo se puede utilizar para un tipo de segmento de tipo B. La
Inter prediccién en segmentos B puede ser unidireccional o bidireccional. En segmentos P, la Inter prediccién es solo
unidireccional.

El disefio actual de HEVC utiliza 3 modos Inter diferentes: un modo Inter, un modo de Fusién y un modo de Fusién y
Salto. La principal diferencia entre estos modos es la sefalizacién de datos en la secuencia de bits.

En el modo Inter, todos los datos se sefializan explicitamente. Esto significa que la textura residual es codificada e
introducida en la secuencia de bits (la textura residual es la diferencia entre el bloque actual y el bloque de Inter
prediccién). Para la informacion del movimiento, todos los datos son codificados. De este modo, el tipo de direccidon
es codificado (unidireccional o bidireccional). El indice de la lista, si es necesario, también es codificado e introducido
en la secuencia de bits. Los indices de fotograma de referencia relacionados son codificados explicitamente e
introducidos en la secuencia de bits. El valor del vector de movimiento es vaticinado por el predictor del vector de
movimiento seleccionado. El residuo del vector de movimiento para cada componente es codificado e introducido en
la secuencia de bits seguido por el indice del predictor.

En el modo de fusién, la textura residual y el indice del predictor son codificados e introducidos en la secuencia de
bits. Un residuo del vector de movimiento, el tipo de direccién, la lista o el indice del fotograma de referencia no se
codifican. Estos parametros de movimiento se obtienen a partir del indice del predictor. Por lo tanto, el predictor es el
predictor de todos los datos de la informacion del movimiento.

En el modo de Fusién y Salto, no se transmite ninguna informacién al lado del descodificador, excepto el “modo” y el
indice del predictor. En este modo, el procesamiento es similar al modo de fusion, excepto por que no se codifica ni
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transmite ninguin residuo de textura. Los valores de pixel de un bloque de Fusién y Salto son los valores de pixel del
predictor del bloque.

En el conjunto de predictores de informacién del movimiento representados en la figura 1, dos vectores de
movimiento espaciales del modo Inter son elegidos de entre esos bloques, en el fotograma N, que estan encima y a
la izquierda del bloque a codificar, incluidos los bloques de esquina superiores y el bloque de esquina izquierdo.

El predictor izquierdo se selecciona de entre los blogques “inferior izquierdo” e “izquierdo”. Las siguientes condiciones
son evaluadas en el orden especificado hasta que se encuentra un valor del vector de movimiento:

El vector de movimiento de la misma lista de referencia y la misma imagen de referencia

El vector de movimiento de la otra lista de referencia y la misma imagen de referencia

El vector de movimiento escalado de la misma lista de referencia y una imagen de referencia diferente
El vector de movimiento escalado de la otra lista de referencia y una imagen de referencia diferente

e

Si no se encuentra ningun valor, se considera que el predictor izquierdo no esta disponible. En este caso, indica que
los bloques relacionados se codificaron en modo Intra 0 que esos bloques no existen. El predictor superior se

selecciona de entre “superior derecho”, “superior” y “superior izquierdo” en este orden especifico, con las mismas
condiciones descritas anteriormente.

El predictor del movimiento temporal proviene del fotograma de referencia mas cercano en la configuracién de bajo
retardo. En el caso de los fotogramas B, se consideran 2 vectores de movimiento para el bloque situado en la misma
posicién en el fotograma N-1. Uno esta en la primera lista “L0” y uno esta en la segunda lista “L1”. Si ambos vectores
de movimiento existen, se selecciona el vector de movimiento que tiene la distancia temporal mas corta. Si ambos
predictores del vector de movimiento tienen la misma distancia temporal, se selecciona el movimiento de la primera
lista “LO”. El vector de movimiento seleccionado situado en la misma posicion es escalado a continuacion, si es
necesario, segun su distancia temporal y la distancia temporal del vector de movimiento codificado. Si no existe
ningun predictor situado en la misma posicion, el predictor se considera no disponible.

Para la codificacion de fotogramas B jerarquicos, se pueden considerar 2 vectores de movimiento situados en la
misma posicion. Ambos provienen del fotograma de referencia futuro. Se selecciona el vector de movimiento que
cruza el fotograma actual. Si ambos predictores cruzan el fotograma actual, se selecciona el vector de movimiento
que tiene la distancia temporal mas corta. Si ambos predictores tienen la misma distancia temporal, entonces se
selecciona el movimiento de la primera lista “L0". El vector de movimiento seleccionado situado en la misma posicion
es escalado a continuacién, si es necesario, segun su distancia temporal y la distancia temporal del vector de
movimiento codificado. Si no existe ningun predictor situado en la misma posicién, el predictor se considera no
disponible.

Para el caso de bajo retardo y el caso jerarquico, cuando el blogue situado en la misma posicion esta dividido en una
serie de particiones (potencialmente, el blogue situado en la misma posicién contiene una serie de vectores de
movimiento), la particién seleccionada es la particion central superior izquierda. Ademas, el predictor temporal es el
vector de movimiento del bloque en la posicién inferior derecha del bloque situado en la misma posicién (posicién H
en la figura 1). Si este bloque no existe o si estd Intra codificado, el bloque en la posicion central del bloque situado
en la misma posicién se selecciona como el vector de movimiento que sera obtenido.

El valor del predictor del movimiento se afade a continuacion al conjunto de predictores.

Finalmente, se aplica el proceso de supresion. Este consiste en eliminar predictores duplicados del conjunto de
predictores del vector de movimiento seleccionados. Al final de este proceso, el conjunto contiene predictores del
vector de movimiento no duplicados. Este conjunto puede contener 1, 2, 3 0 4 predictores. En el disefio actual, la
lista de predictores es fija, para limitar el tamafio de la lista a 2. En consecuencia, el predictor seleccionado se
codifica con un bit. Por lo tanto, si el nimero de predictores en la lista es 3 0 4, se elimina el Gltimo predictor o,
respectivamente, los 2 Ultimos predictores.

Un predictor de modos de Fusién (“clasico” o Salto) representa toda la informacion del movimiento: direccion, lista,
indice de fotograma de referencia y vectores de movimiento. El indice del predictor esta codificado con un cédigo
maximo unitario tal como se muestra en la tabla 1.
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Tabla 1
Palabra de codigo cuando la cantidad de
predictores en el conjunto es N

indice N=1 N=2 N=3 N=4 N=5
0 (inferido) 0 0 0 0
1 1 10 10 10
2 11 110 110
3 111 1110
4 1111

El tamano de la lista se fija en 5 para todos los bloques de Fusién o los bloques de Fusién y Salto en el disefio de
HEVC actual.

La figura 2 es un diagrama de flujo de un ejemplo de un proceso de obtencion del vector de movimiento para los
modos de Fusion de Inter prediccion (Fusion y Salto, y Fusién tienen el mismo proceso de obtencién del predictor del
vector de movimiento). El procedimiento se aplica para obtener un conjunto de potenciales predictores de la
informacion del movimiento para la codificacion de una porcion de imagen de una imagen con respecto a una
porcién de la imagen de referencia. En la primera etapa de la obtencion, se consideran 7 posiciones de bloque (601
a 607). Estas posiciones son las posiciones espaciales y temporales representadas en la figura 1 (cada posicién
estd marcada de la misma manera en ambas figuras). El modulo 608 verifica la disponibilidad de estos vectores de
movimiento y selecciona como maximo 5 vectores de movimiento. Este médulo que implementa la etapa 608
determina que un predictor esta disponible si existe y si el bloque no esta Intra codificado. La seleccion y la
verificacion de los 5 vectores de movimiento seleccionados son ejecutadas segun las siguientes condiciones:

¢ Si el vector de movimiento “izquierdo” (601) esta disponible (es decir, si existe y si este bloque no esta Intra
codificado), el vector de movimiento del bloque “izquierdo” es seleccionado y utilizado como el predictor 1 (610).

¢ Si el vector de movimiento “superior” (602) esta disponible, el vector de movimiento del bloque “superior’ es
seleccionado y utilizado como el predictor 2 (611).

¢ Si el vector de movimiento “superior derecho” (603) esta disponible, el vector de movimiento del bloque “superior
derecho” es seleccionado y utilizado como el predictor 3 (612).

¢ Si el vector de movimiento “inferior izquierdo” (604) esta disponible, el vector de movimiento del bloque “inferior
izquierdo” es seleccionado y utilizado como el predictor 4 (613).

¢ Si uno (o mas) de los predictores anteriores no esta disponible y si el vector de movimiento “superior izquierdo”
(605) esta disponible, el vector de movimiento del bloque “superior izquierdo” es afadido al conjunto de predictores
del vector de movimiento después del predictor espacial afiadido.

¢ Si el vector de movimiento “H” esta disponible, el vector de movimiento del bloque “H” es seleccionado y utilizado
como el predictor 5 (614). Si el bloque “H” no esta disponible, la disponibilidad del vector de movimiento “situado
en la misma posicion” (es decir, el vector de movimiento del bloque en la misma posicién en el fotograma de
referencia que el bloque actual en el fotograma actual) es verificada y, si existe, es utilizado como el predictor
temporal. La verificacion de disponibilidad realizada por el médulo 608 requiere 1 ciclo.

El predictor temporal debe ser escalado si es necesario. De hecho, para el vector de movimiento temporal, la
direccion y el indice del fotograma de referencia no dependen del bloque H o del blogue situado en la misma
posicién, sino de los datos del segmento actual. Si el bloque actual esta en un segmento B, el predictor temporal es
siempre bidireccional y siempre unidireccional para los segmentos P. Los indices de los fotogramas de referencia
para cada lista de fotogramas de referencia (LO, L1) se obtienen a partir del predictor izquierdo y del predictor
superior. Si, para una lista, ninguno de los bloques izquierdo y superior tiene indice de fotograma de referencia, el
indice del fotograma de referencia para el predictor temporal se configura en cero.

Puesto que el indice del fotograma de referencia para el predictor temporal no depende del indice del fotograma de
referencia del bloque “H” o “situado en la misma posicién” sino del fotograma de referencia del predictor superior
izquierdo, su valor del vector de movimiento debe ser escalado. Esto significa que, si la distancia temporal cubierta
por el vector de movimiento temporal es diferente a la diferencia entre el fotograma actual y el fotograma de
referencia del predictor, el vector de movimiento temporal se escala para cubrir |la distancia temporal correcta.

Al final de los modulos 608 y 609, el conjunto de predictores contiene como maximo 5 predictores (610 a 614). A
continuacién, se aplica un proceso de supresion 615 para eliminar candidatos duplicados del conjunto de
predictores. Este proceso consiste en comparar cada predictor del conjunto con todos los demas predictores en el
mismo conjunto y eliminar aquellos predictores que son iguales a otro predictor en el conjunto (manteniendo el otro
predictor del cual el candidato duplicado es un duplicado en el conjunto), de tal manera que no haya duplicados
entre los predictores en el conjunto. El proceso de supresion para los segmentos P tiene en cuenta los valores de los
vectores de movimiento y sus indices de los fotogramas de referencia. En consecuencia, las dos componentes de un
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vector de movimiento y su indice de referencia son comparados con todos los demas y, solo si estos tres valores son
iguales, el predictor es eliminado del conjunto. Para un fotograma B, este criterio se extiende a la direccién y a las
listas. De este modo, un predictor se considera un predictor duplicado si utiliza la misma direccién, las mismas listas
(LO, L1, o LO y L1), los indices de los fotogramas de referencia y el mismo valor de los vectores de movimiento
(MV_LO y MV_L1 para la prediccion bidireccional). El proceso de supresion dura 1 ciclo cuando es necesario
comparar 5 predictores como maximo. De hecho, se puede considerar que se pueden calcular 12 comparaciones en
1 ciclo. El nimero de comparaciones para el proceso de supresion en el caso mas complejo es igual a la suma de 0
a N-1. En consecuencia, para 5 predictores se necesitan 10 comparaciones (es decir, 4+3+2+1=10).

Al final de este proceso de supresion 615, se genera 616 un conjunto reducido de predictores.

A continuacion, un médulo de generacion de vectores de movimiento 617 genera nuevos candidatos basados en el
conjunto reducido de predictores del vector de movimiento. Este procesamiento habitualmente puede tardar, por lo
menos, un ciclo. Cabe sefalar que en el disefio actual de HEVC, el esquema utilizado puede producir un maximo de
20 predictores en el caso mas complejo. Este modulo 617 produce un segundo conjunto de predictores 618.

El segundo conjunto de predictores 618 es anadido al conjunto reducido de predictores 616 y el proceso de
supresién se aplica para eliminar los candidatos duplicados de este segundo conjunto de predictores en
comparacion con los conjuntos reducidos y con los segundos conjuntos. Este proceso de supresién es similar al
proceso de supresién del médulo 615. Sin embargo, al final, si la lista contiene mas de 5 predictores, la lista de
predictores se trunca a 5, que es el tamafio de lista actual definido en el disefio de HEVC. Cabe senalar que este
proceso puede durar, por lo menos, 1 ciclo. No obstante, la duracién del ciclo depende del nimero de predictores
generados en el segundo conjunto de predictores 618. En la implementacién actual de HEVC, este proceso dura 3
ciclos debido a la cantidad de predictores generados (el caso mas complejo: 32 comparaciones para el disefio
actual).

Finalmente, el proceso de supresién 619 produce una lista final de predictores 620 de la que se extraera el predictor
para el blogque actual.

Un inconveniente del proceso es que la obtencidon del predictor del vector de movimiento actual para el modo de
Fusién puede alcanzar 11 ciclos en el caso mas complejo, mientras que, por lo menos, son necesarios 5 ciclos en el
caso menos complejo. La obtencion del vector de movimiento tiene un impacto importante en la complejidad de la
codificacién y la descodificacion.

La presente invencién se ha ideado para solucionar uno o varios de los inconvenientes anteriores.

Se puede dar a conocer, de manera independiente, en un primer aspecto de la invencién, un procedimiento para
obtener, por lo menos, un predictor de informaciéon del movimiento para la codificacién o la descodificacion de una
porcién de imagen de una imagen segun cualquiera de las reivindicaciones 1 a 10. En otro aspecto, se da a conocer
un dispositivo para obtener, por lo menos, un candidato de predictor de informacion del movimiento para la
codificacién o la descodificacién de una porcién de la imagen, segun cualquiera de las reivindicaciones 11 a 20. En
un aspecto adicional, se da a conocer un procedimiento de codificacién de una secuencia de imagenes digitales
segun la reivindicacion 21 o 22. En otro aspecto adicional, se da a conocer un dispositivo de codificacién segun la
reivindicacién 23. En otros aspectos, se da a conocer un procedimiento de descodificacién segun la reivindicacion 24
y un dispositivo de descodificacion segun la reivindicacion 25. En otro aspecto, se da a conocer un programa
informatico segun la reivindicacion 26.

Puesto que los predictores temporales estan excluidos de la seleccion para el segundo subconjunto, se
comprendera que el proceso de eliminar o suprimir duplicados de entre los predictores seleccionados del segundo
subconjunto se puede aplicar solo a los predictores espaciales y, de esta manera no implica el procesamiento de
predictores temporales de informacion del movimiento.

Mediante la exclusién de esta manera de los predictores temporales del proceso de supresion, se reduce el nimero
total de comparaciones, lo que reduce la complejidad de célculo.

A la inversa, en ciertas realizaciones, los predictores espaciales estan excluidos de la seleccién para el primer
subconjunto. El procesamiento del primer conjunto (es decir, los predictores temporal del movimiento) puede no
implicar la eliminaciéon de duplicados en algunas realizaciones, aunque, como se explica con mayor detalle a
continuacion, las realizaciones pueden combinar ventajosamente los primer y segundo subconjuntos procesados,
con el fin de excluir duplicados en la etapa de obtencién del conjunto final. Dicho de otra manera, el procesamiento
del primer conjunto puede no implicar |a eliminacién de duplicados antes de obtener el conjunto final.

Se apreciara que las realizaciones de los diferentes aspectos de la invencion se pueden utilizar para segmentos P y
B y para Inter predicciones unidireccionales y bidireccionales.
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Por lo menos, partes de los procedimientos segun la invencion pueden ser implementadas por ordenador. Por
consiguiente, la presente invencion puede tomar la forma de una realizacion enteramente de hardware, o una
realizacién enteramente de software (que incluye firmware, software residente, microcédigo, etc.) o una realizacion
que combina aspectos de software y hardware a los que, en general, se puede hacer referencia en este documento
como un “circuito”, “modulo” o “sistema’. Ademas, la presente invencion puede tomar la forma de un programa
informatico incorporado en cualquier medio de expresion tangible que tenga un cédigo de programa utilizable por un
ordenador incorporado en el medio.

Puesto que la presente invencién puede ser implementada en software, la presente invencion se puede materializar
como un codigo legible por un ordenador para ser proporcionado a un aparato programable en cualquier medio
portador adecuado. Un medio portador tangible puede comprender un medio de almacenamiento tal como un disco
flexible, un CD-ROM, una unidad de disco duro, un dispositivo de cinta magnética o un dispositivo sélido

de memoria de estados y dispositivos similares. Un medio portador transitorio puede incluir una sefal tal como una
senal eléctrica, una sefal electrénica, una sefal Optica, una sefal acustica, una sefial magnética o una senal
electromagnética, por ejemplo, una sefial de microondas o RF. Las realizaciones de la invencion se describiran a
continuacién, a modo de ejemplo solamente, y haciendo referencia a los siguientes dibujos, en los que:

la figura 1 es un diagrama esquematico de un conjunto de predictores del vector de movimiento utilizados en un
proceso de prediccion de vectores de movimiento en el contexto de las realizaciones de la presente invencion;

la figura 2 es un diagrama de flujo que muestra las etapas de un proceso de la técnica anterior para obtener un
conjunto de predictores del vector de movimiento;

la figura 3 es un diagrama de bloques que muestra componentes de un dispositivo de procesamiento en el que se
pueden implementar las realizaciones de la invencion;

la figura 4 es un diagrama de bloques que muestra los componentes de un dispositivo de codificacién segun las
realizaciones de la invencion;

la figura 5 es un diagrama de bloques que muestra los componentes de un dispositivo de descodificacién segun las
realizaciones de la invencion;

la figura 6 es un diagrama de flujo que muestra las etapas de un procedimiento para obtener un conjunto de
predictores de la informacién del movimiento segin una primera realizacién de la invencion;

la figura 7 es un diagrama de flujo que muestra las etapas de un procedimiento para obtener un conjunto de
predictores de la informacién del movimiento segun una segunda realizacion de la invencién;

la figura 8 es un diagrama de flujo que muestra las etapas de un procedimiento para obtener un conjunto de
predictores de la informacion del movimiento segun una tercera realizacién de la invencion;

la figura 9 es un diagrama de flujo que muestra las etapas de un procedimiento para obtener un conjunto de
predictores de la informacién del movimiento segun una cuarta realizacién de la invencién;

las figuras 10(a) a 10(c) muestran esquematicamente esquemas para la generacién de predictores del vector de
movimiento segun una o varias realizaciones de la invencion; y

la figura 11 es un diagrama esquematico para mostrar un proceso de escalado de un predictor temporal utilizado en
las realizaciones de la invencion.

La figura 3 muestra esquematicamente un dispositivo de procesamiento 200 configurado para implementar, por lo
menos, una realizacién de la presente invencién. El dispositivo de procesamiento 200 puede ser un dispositivo tal
como un microordenador, una estacion de trabajo o un dispositivo portatil ligero. El dispositivo 200 comprende un
bus de comunicacion 213 al que estan conectados preferiblemente:

- una unidad central de procesamiento 211, tal como un microprocesador, denominada CPU;

- una memoria de solo lectura 207, designada ROM, para almacenar programas informaticos para implementar la
invencion;

- una memoria de acceso aleatorio 212, designada RAM, para almacenar el cédigo ejecutable del procedimiento de
realizacién de la invencion, asi como los registros adaptados para registrar las variables y los parametros necesarios
para implementar el procedimiento de codificacion de una secuencia de imagenes digitales y/o el procedimiento de
descodificacion de una secuencia de bits segun las realizaciones de la invencion; y

- una interfaz de comunicacién 202 conectada a una red de comunicacién 203 a través de la cual se transmiten los
datos digitales que se van a procesar.

Opcionalmente, el aparato 200 puede incluir asimismo los siguientes componentes:
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- un medio de almacenamiento de datos 204 tal como un disco duro, para almacenar programas informaticos para
implementar los procedimientos de una o varias realizaciones de la invencion y los datos utilizados o producidos
durante la implementacion de una o varias realizaciones de la invencion;

- una unidad de disco 205 para un disco 206, estando adaptada la unidad de disco para leer datos del disco 206 o
para escribir datos en dicho disco;

- una pantalla 209 para mostrar datos y/o servir como una interfaz grafica con el usuario, por medio de un teclado
210 o de cualquier otro medio para senalar.

El aparato 200 puede ser conectado a diversos periféricos, tales como, por ejemplo, una camara digital 200 o un
micréfono 208, estando conectado cada uno a una tarjeta de entrada/salida (no mostrada) con el fin de suministrar
datos multimedia al aparato 200.

El bus de comunicacién proporciona comunicacién e interoperabilidad entre los diversos elementos incluidos en el
aparato 200 o conectados a él. La representacion del bus no es limitativa y, en concreto, la unidad central de
procesamiento es operable para comunicar instrucciones a cualquier elemento del aparato 200, directamente o por
medio de otro elemento del aparato 200.

El disco 206 puede ser reemplazado por cualquier medio de informacion tal como, por ejemplo, un disco compacto
(CD-ROM), regrabable o no, un disco ZIP o una tarjeta de memoria y, en términos generales, por medio de
almacenamiento de informacién que pueda ser leido por un microordenador o por un microprocesador, integrado o
no en el aparato, posiblemente extraible y adaptado para almacenar uno o varios programas, cuya ejecucion permite
el procedimiento de codificacion de una secuencia de imagenes digitales y/o el procedimiento de descodificacion de
un secuencia de bits segun la invencion que se va a implementar.

El codigo ejecutable puede ser almacenado bien en la memoria de solo lectura 207, en el disco duro 204 o en un
medio digital extraible tal como, por ejemplo, un disco 206 tal como se ha descrito anteriormente. Segun una
variante, el cédigo ejecutable de los programas puede ser recibido por medio de la red de comunicacion 203, a
través de la interfaz 202, con el fin de ser almacenado en uno de los medios de almacenamiento del aparato 200
antes de ser ejecutado, tal como el disco duro 204.

La unidad de proceso central 211 esta adaptada para controlar y dirigir la ejecucion de las instrucciones o porciones
de codigo del software del programa o programas segun la invencion, instrucciones que estan almacenadas en uno
de los medios de almacenamiento mencionados anteriormente. Cuando se conecta el equipo, el programa o
programas que estan almacenados en una memoria no volatil, por ejemplo, en el disco duro 204 o en la memoria de
solo lectura 207, son transferidos a la memoria de acceso aleatorio 212, que contiene entonces el codigo ejecutable
del programa o programas, asi como registros para almacenar las variables y parametros necesarios para la
implementacion de la invencién.

En esta realizacion, el aparato es un aparato programable que utiliza software para implementar la invencién. Sin
embargo, de manera alternativa, la presente invencion puede ser implementada en hardware (por ejemplo, en forma
de un circuito integrado de aplicacion especifica o ASIC, Application Specific Integrated Circuit).

La figura 4 muestra un diagrama de bloques de un codificador seguin, por lo menos, una realizacion de la invencion.
El codificador esta representado por médulos conectados, estando adaptado cada médulo para implementar, por
ejemplo, en forma de instrucciones de programacién para ser ejecutadas por la CPU 211 del dispositivo 200, por lo
menos, una etapa correspondiente de un procedimiento que implementa, por lo menos, una realizacion de
codificacién de una imagen de una secuencia de imagenes segun una o varias realizaciones de la invencion.

Una secuencia original de imagenes digitales de ip a in 301 es recibida como entrada por el codificador 30. Cada
imagen digital esta representada por un conjunto de muestras, conocidas como pixeles.

Una secuencia de bits 310 es emitida por el codificador 30 después de la implementacién del proceso de
codificacion.

La secuencia de bits 310 comprende una serie de unidades de codificacion o segmentos, comprendiendo cada
segmento una cabecera de segmento para transmitir valores de codificacién de parametros de codificacion utilizados
para codificar el segmento y un cuerpo de segmento, que comprende datos de video codificados.

Las imagenes digitales de entrada ip a in 301 son divididas en bloques de pixeles mediante el médulo 302. Los
blogues corresponden a porciones de imagen y pueden ser de tamanos variables (por ejemplo, 4x4, 8x8, 16x16,
32x32 pixeles). Se selecciona un modo de codificacion para cada bloque de entrada. Existen dos familias de modos
de codificacion: los modos de codificacion basados en la codificacion de prediccién espacial (Intra prediccién), y los
modos de codificacién basados en la prediccion temporal (Inter codificacién, Bidireccional, SALTO). Los modos de
codificacién posibles estan probados.
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El médulo 303 implementa la Intra prediccién, en la que el blogue dado a codificar es vaticinado por medio de un
predictor calculado a partir de pixeles del entorno de dicho bloque a codificar. Una indicacion del Intra predictor
seleccionado y la diferencia entre el bloque dado y su predictor se codifica para proporcionar un residuo si se
selecciona la Intra codificacion.

La prediccién temporal se implementa mediante el médulo de estimacion del movimiento 304 y el médulo de
compensacion del movimiento 305. En primer lugar, se selecciona una imagen de referencia de entre un conjunto de
imagenes de referencia 316, y una porcion de la imagen de referencia, llamada también zona de referencia o porcién
de imagen, que es la zona mas préxima al bloque dado que se debe codificar, es seleccionado por el moédulo de
estimacion del movimiento 304. El médulo de compensacion del movimiento 305 predice a continuacion que el
bloque se debe codificar utilizando la zona seleccionada. La diferencia entre la zona de referencia seleccionada y el
blogue dado, llamado también bloque residual, se calcula mediante el médulo de compensacién del movimiento 305.
La zona de referencia seleccionada se indica mediante un vector de movimiento.

De este modo, en ambos casos (prediccion espacial y temporal), se calcula un residuo restando la prediccién del
bloque vaticinado original.

En la INTRA prediccién implementada por el médulo 303, se codifica una direccion de prediccion. En la prediccion
temporal se codifica, por lo menos, un vector de movimiento.

La informacién relativa al vector de movimiento y al blogque residual se codifica si se selecciona la Inter prediccion.
Para reducir mas la tasa de bits, el vector de movimiento es codificado por diferencia con respecto a un predictor del
vector de movimiento. Se obtiene un predictor del vector de movimiento de un conjunto de predictores de
informacion del movimiento a partir del campo de vectores de movimiento 318 mediante un médulo de prediccion y
codificacién del vector de movimiento 317.

El conjunto de predictores del vector de movimiento a partir del cual se selecciona un predictor del vector de
movimiento para la codificacion de un vector de movimiento actual se genera tal como se explicara con mas detalle a
continuacién con respecto a cualquiera de las figuras 7 a 10. Para un bloque actual dado a codificar, en algunas
realizaciones de la invencién, se determina un numero N de predictores del vector de movimiento y, en
consecuencia, el indice del predictor del vector de movimiento seleccionado, que es un elemento de informacion
representativo del predictor del vector de movimiento seleccionado, puede ser codificado utilizando un numero
predeterminado de bits segin el nimero N de predictores del vector de movimiento. El descodificador también
puede recuperar este nimero predeterminado de bits, incluso en caso de pérdidas, por lo tanto, se puede asegurar
que el descodificador podra analizar la secuencia de bits incluso en caso de errores o pérdidas. Los N predictores
del vector de movimiento se seleccionan segun diversas realizaciones de la invencién para que sean todos
diferentes entre si para mejorar la eficiencia de la compresion.

El codificador 30 comprende ademas un médulo de seleccion 306 para la seleccion del modo de codificacion. El
médulo de seleccion 306 aplica un criterio de coste de codificacién, tal como un criterio de distorsién de velocidad,
para determinar cual es el mejor modo entre el modo de prediccion espacial y el modo de prediccion temporal. Para
reducir mas las redundancias, se aplica una transformada mediante el médulo de transformacion 307 al bloque
residual, los datos transformados obtenidos se cuantifican a continuacién mediante el médulo de cuantificacién 308 y
se codifican por entropia mediante el médulo de codificacién por entropia 309. Finalmente, el bloque residual
codificado del bloque actual que se esta codificando se introduce en la secuencia de bits 310, junto con la
informacion relativa al predictor utilizado, tal como el indice del predictor del vector de movimiento seleccionado.
Para los bloques codificados en el modo ‘SALTO’, solo se codifica una referencia al predictor en la secuencia de
bits, sin ningun bloque residual.

El codificador 30 también realiza la descodificacion de la imagen codificada para producir una imagen de referencia
para la estimacién del movimiento de las imagenes posteriores. Esto permite que el codificador y el descodificador
que reciben la secuencia de bits tengan los mismos fotogramas de referencia. El médulo de cuantificacion inversa
311 realiza la cuantificacién inversa de los datos cuantificados, seguida de una transformacién inversa mediante el
modulo de transformacion inversa 312. El modulo de Intra prediccién inversa 313 utiliza la informacién de prediccién
para determinar qué predictor utilizar para un bloque dado, y el médulo de compensacién inversa del movimiento
314 en realidad afiade el residuo obtenido por el médulo 312 a la zona de referencia obtenida a partir del conjunto
de imagenes de referencia 316. Opcionalmente, se aplica un filtro de desbloqueo 315 para eliminar los efectos de
blogueo y mejorar la calidad visual de la imagen descodificada. El mismo filtro de desbloqueo se aplica en el
descodificador, de tal manera que, si no hay ninguna pérdida de transmision, el codificador y el descodificador
aplican el mismo procesamiento.

La figura 5 muestra un diagrama de bloques de un descodificador 40 segun, por lo menos, una realizacién de la
invencion. El descodificador esta representado por médulos conectados, estando adaptado cada médulo para
implementar, por ejemplo, en forma de instrucciones de programaciéon para ser ejecutadas por la CPU 211 del
dispositivo 200, una etapa correspondiente de un procedimiento que implementa una realizacion de la invencion.
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El descodificador 40 recibe una secuencia de bits 401 que comprende unidades de codificacion, estando compuesta
cada una de las cuales por una cabecera que contiene informacién acerca de los parametros de la codificacion y un
cuerpo que contiene los datos de video codificados. Tal como se explicd con respecto a la figura 4, los datos de
video codificados estan codificados por entropia, y los indices de los predictores del vector de movimiento estan
codificados, para un bloque dado, en un nimero predeterminado de bits. Los datos de video codificados recibidos
son descodificados por entropia mediante el médulo 402. Los datos residuales son descuantificados a continuacion
mediante el médulo 403 y, a continuacion, el modulo 404 aplica una transformada inversa para obtener valores de
pixeles.

Los datos del modo también son descodificados por entropia y, en base al modo, se realiza una descodificacién de
tipo INTRA o una descodificacion de tipo INTER.

En el caso del modo INTRA, un INTRA predictor esta determinado por el médulo de Intra prediccién inversa 405 en
base al modo de Intra prediccion especificado en la secuencia de bits.

Si el modo es INTER, la informacion de prediccion del movimiento se extrae de la secuencia de bits para encontrar
la zona de referencia utilizada por el codificador. La informacién de prediccién del movimiento estd compuesta por el
indice del fotograma de referencia y el residuo del vector de movimiento. El predictor del vector de movimiento se
anade al residuo del vector de movimiento para obtener el vector de movimiento mediante el modulo de
descodificacion del vector de movimiento 410.

El médulo de descodificacion del vector de movimiento 410 aplica la descodificacion del vector de movimiento para
cada bloque actual codificado mediante prediccién del movimiento. Una vez que se ha obtenido un indice del
predictor del vector de movimiento para el bloque actual, el valor real del vector de movimiento asociado con el
blogue actual puede ser descodificado y utilizado para aplicar la compensacion inversa del movimiento mediante el
médulo 406. La zona de referencia indicada por el vector de movimiento descodificado es extraida a partir de una
imagen de referencia 408 para aplicar la compensacion inversa del movimiento 406. Los datos del campo del vector
de movimiento 411 se actualizan con el vector de movimiento descodificado con el fin de ser utilizados para la
prediccién inversa de los siguientes vectores de movimiento descodificados.

Finalmente, se obtiene un bloque descodificado. Se aplica un filtro de desbloqueo 407; de manera similar al filtro de
desbloqueo 315 aplicado en el codificador. Finalmente, el descodificador 40 proporciona una sefal de video
descodificada 409.

La figura 6 es un diagrama de flujo que muestra las etapas de un procedimiento segin una primera realizacion de la
invencion para obtener un conjunto de predictores de informacion del movimiento potenciales adecuados para la
codificacién de una porcion de imagen de una imagen con respecto a una porcién de imagen de referencia. En la
primera etapa del procedimiento, se consideran 7 posiciones de bloque (701 a 707). Estas posiciones corresponden
a las posiciones espaciales y temporales que se muestran en la figura 1. El médulo 708 verifica la disponibilidad de
los vectores de movimiento de las 7 posiciones de bloque y selecciona 4 vectores de movimiento como predictores
del vector de movimiento. En este médulo, un vector de movimiento esta disponible como un predictor si existe, y si
el bloque de vectores de movimiento no esta Intra codificado. La seleccion y la verificacion de los 4 predictores del
vector de movimiento se describen bajo las siguientes condiciones:

¢ Si el vector de movimiento “izquierdo” (701) esta disponible (y si existe y si este bloque no esta Intra codificado), el
vector de movimiento del bloque “izquierdo” es seleccionado y utilizado como el predictor 1 (610).

¢ Si el vector de movimiento “superior” (702) esta disponible, el vector de movimiento del bloque “superior’ es
seleccionado y utilizado como el predictor 2 (711).

¢ Si el vector de movimiento “superior derecho” (703) esta disponible, el vector de movimiento del bloque “superior
derecho” es seleccionado y utilizado como el predictor 3 (712).

¢ Si el vector de movimiento “inferior izquierdo” (704) esta disponible, el vector de movimiento del bloque “inferior
izquierdo” es seleccionado y utilizado como el predictor 4 (713).

¢ Si uno (o mas) de los predictores anteriores no esta disponible, y si el vector de movimiento “superior izquierdo
(705) esta disponible, el vector de movimiento del bloque “superior izquierdo” es afadido al conjunto de predictores
del vector de movimiento después del predictor espacial afiadido.

¢ Si el vector de movimiento “H” esta disponible, el vector de movimiento del bloque “H” es seleccionado y utilizado
como el predictor 5 (714). Si el blogue “H” no esté disponible, la disponibilidad del vector de movimiento “situado
en la misma posicion” (el vector de movimiento del bloque en la misma posicién en el bloque actual) es verificada
y, si el vector de movimiento situado en la misma posicion esta disponible, es utilizado como el predictor temporal.
La verificacion de disponibilidad realizada por el médulo 708 requiere 1 ciclo.

”

Puesto que el conjunto de predictores del vector de movimiento seleccionados al comienzo del proceso contiene
solo los predictores espaciales 1, 2, 3, 4, la complejidad del proceso de seleccion 715 se reduce en comparacion con
el proceso de seleccion de la técnica anterior en la figura 2, que comprende 4 predictores espaciales y 1 temporal.
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El proceso de supresion consiste en comparar cada predictor seleccionado con todos los demas predictores
seleccionados y en eliminar aquellos predictores seleccionados que son iguales a otro predictor seleccionado
(mientras se mantiene el otro predictor seleccionado del cual el predictor eliminado es un duplicado) para
proporcionar un conjunto de predictores en el que ninguno de los predictores son duplicados uno de otro. El proceso
de supresion de los segmentos P tiene en cuenta los valores de los vectores de movimiento y sus indices de los
fotogramas de referencia. En consecuencia, las dos componentes de un vector de movimiento y su indice del
fotograma de referencia son comparados con todos los componentes correspondientes de los otros vectores de
movimiento, y solo si estos tres valores son iguales, el predictor es eliminado (o no se afade) al conjunto. Para un
fotograma B, este criterio se puede extender a la direccién y a las listas. Por lo tanto, un predictor se considera un
predictor duplicado si utiliza la misma direccién, las mismas listas (LO, L1 o LO y L1), los mismos indices de
fotogramas de referencia y el mismo valor de los vectores de movimiento (MV_LO y MV_L1 para prediccion
bidireccional) en el conjunto de vectores de movimiento seleccionados. El proceso de supresion dura 1 ciclo cuando
es necesario comparar 5 predictores como maximo. De hecho, se puede considerar que se pueden calcular 12
comparaciones en 1 ciclo. El nimero maximo de comparaciones para el proceso de supresién en el caso mas
complejo es igual a la suma de 0 a N-1. Puesto que el nimero méximo de predictores al comienzo del proceso de
supresién es 4 en lugar de 5, el nUmero maximo de comparaciones a realizar es 6 (es decir, 3+2+1=6) comparado
con 10, como para los 5 predictores seleccionados de la técnica anterior de la figura 2. Al final de este proceso de
supresién 715, se genera un conjunto reducido de predictores 716. El conjunto reducido de predictores del vector de
movimiento 716 contiene como maximo 4 predictores en comparacion con 5 en la técnica anterior.

El modulo de generacion de predictores del vector de movimiento 717 genera nuevos candidatos de predictor
basados en los predictores del conjunto reducido de predictores del vector de movimiento. Se pueden utilizar varios
esquemas para crear dichos predictores y uno de dichos esquemas se describira mas adelante con referencia a las
figuras 10(a) a 10(c). Se puede considerar que el proceso realizado por el médulo de generacion de predictores del
vector de movimiento dura, por lo menos, 1 ciclo y produce un segundo conjunto de predictores 718. Puesto que el
conjunto reducido de predictores 716, en general, contiene menos predictores que el conjunto reducido de
predictores 616 de la técnica anterior mostrado en la figura 2, de media se generan menos predictores combinados y
predictores escalados en el conjunto reducido de predictores del vector de movimiento 717 comparado con el de la
técnica anterior, y la complejidad del proceso se reduce.

A continuacién, el médulo de procesamiento de supresion 721, que funciona de manera similar al médulo del
proceso de supresién 715, elimina los candidatos duplicados del segundo conjunto de predictores 718 y el conjunto
reducido de predictores 716 comparando los componentes respectivos del vector de movimiento y los parametros de
informacion del movimiento asociados. En la técnica anterior mostrada en la figura 2, la duracion de este proceso en
concreto puede alcanzar 3 ciclos, dependiendo del niumero de predictores generado en el segundo conjunto de
predictores 718, concretamente en el caso en el que se aplica la generacién de predictores del vector de movimiento
del disefio HEVC actual. El proceso de supresion 721 produce un segundo conjunto reducido de predictores del
vector de movimiento 722.

Finalmente, el predictor temporal 714 es comparado con el segundo conjunto reducido de predictores del vector de
movimiento 722 en el médulo 719. En el procesamiento de supresion y reordenacion realizado por el médulo 719, el
predictor temporal es comparado, como maximo, con 5 predictores para determinar si el predictor temporal es un
predictor duplicado. Si es un predictor no duplicado, el predictor temporal es introducido en la lista de predictores
justo antes del ultimo predictor espacial no duplicado. La posicion temporal ha sido determinada por el moédulo de
procesamiento de supresién 715 y transmitida al médulo de procesamiento 719, y corresponde al nimero de
predictores en 715. La lista de predictores se trunca si contiene mas de 5 predictores para producir el conjunto final
de predictores 720. Se debe observar que el nUmero maximo de comparaciones realizadas por el médulo 719 es de
5 en el caso mas complejo, o que es una reducciéon en comparacion con el del médulo de supresion 619 de la
técnica anterior mostrada en la figura 2.

En una realizacion alternativa, el médulo de procesamiento de supresion 719 puede funcionar de la misma manera
que el modulo de procesamiento de supresién 619 de la técnica anterior. En dicho caso, el predictor temporal solo
se afiade al conjunto de predictores si el conjunto reducido de predictores 722 contiene como maximo 4 predictores.
De lo contrario, se afade al final de la lista de predictores.

La figura 7 muestra una segunda realizacién de la invencion. La principal diferencia con respecto a la realizacién de
la figura 6 es que el proceso de generacion del predictor del vector de movimiento realizado por el médulo 817 tiene
una duracion de 2 ciclos en lugar de 1 ciclo, como en el caso del moédulo 717 de la figura 6. En el caso de la figura 7,
el proceso de supresion para la eliminacién de los predictores duplicados del segundo conjunto de predictores 818
no se ejecuta en paralelo al proceso de escalado temporal 809. En consecuencia, en la figura 7, en el médulo de
supresién 819, el predictor temporal 814 es comparado con los predictores del conjunto reducido de predictores del
vector de movimiento 816 y con los predictores del segundo conjunto de predictores 818. En este proceso, si el
predictor temporal 814 es un predictor no duplicado de los predictores del vector de movimiento del conjunto de
predictores del vector de movimiento 816, el predictor temporal 814 se afade al conjunto reducido de predictores del
vector de movimiento después de los predictores espaciales. A continuacion, los predictores del segundo conjunto
de predictores 818 son comparados con los predictores del conjunto reducido de predictores del vector de
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movimiento 816, con el predictor temporal 814 si se ha anadido, y con los otros predictores del segundo conjunto de
predictores 818.

La ventaja del procesamiento de las realizaciones de la figura 6 o la figura 7 resulta de la ejecucion completa del
proceso de escalado 709 en paralelo con el primer proceso de supresion 715 u 815 y del proceso de generacion del
predictor del vector de movimiento 717 u 817. Segun la complejidad de cada proceso, se pueden incluir procesos de
supresién 721 adicionales en el procedimiento para predeterminar un conjunto no duplicado para reducir la
complejidad del proceso de supresién final 719. De este modo, en la primera realizacion de la invencion se puede
considerar que el proceso de supresion global se divide en dos procesos de supresién implementados por los
modulos 721y 719.

El proceso de escalado en paralelo tiene un impacto beneficioso en la eficiencia de la codificacién. En efecto, ya que
el predictor temporal 714 0 814 no se utiliza para generar el segundo conjunto de predictores 718 u 818, esto tiene
un impacto en la generacién de los predictores del vector de movimiento.

Las etapas de un procedimiento para generar un conjunto de predictores del vector de movimiento segin una
tercera realizacion de la invencion se muestran en el diagrama de flujo de la figura 8. El procedimiento segun la
tercera realizacion de la invencion reduce mas el impacto en la eficiencia de la codificacion.

El médulo de seleccion 908 funciona de manera similar a los médulos de seleccion 708 y 808 correspondientes a las
primera y segunda realizaciones de la invencién para seleccionar 4 vectores de movimiento 910 a 913, en base a su
disponibilidad, a partir de las posiciones de bloque espacial y temporal 901 hasta 907.

La principal diferencia es la utilizacion de un médulo de decision de escalado 923. En el médulo de decision de
escalado 923, se comparan la distancia temporal del vector de movimiento temporal y la distancia temporal del
predictor temporal (predictor nimero 5). Para un tipo unidireccional de Inter prediccion, esto significa que la
diferencia del recuento de orden de imagenes (POC, Picture Order Count) entre el fotograma temporal (el fotograma
de Hy los bloques situados en la misma posicién) y el fotograma de referencia sefialado por el vector de movimiento
temporal (H o situados en la misma posicion) es en comparacién con la distancia temporal entre el fotograma actual
y el fotograma de referencia del predictor temporal. Si estas distancias temporales son iguales, el médulo de
decision de escalado 923 devuelve el valor “No”. De lo contrario, significa que se necesita un proceso de escalado, y
el moédulo de decision de escalado 923 devuelve el valor “Si”. Para un tipo de prediccion bidireccional, el médulo de
decision 923 compara las distancias temporales para cada lista, y la decision devuelta depende de las decisiones
para ambas listas. Por lo tanto, si para ambas listas no es necesario el escalado, el médulo de decision de escalado
923 devuelve el valor “No” y si, por lo menos, un proceso de escalado es necesario para una lista, el médulo de
decision de escalado 923 devuelve el valor “Si”.

Si el médulo de decision de escalado 923 devuelve el valor “No”, se utiliza el predictor temporal 5 (924) en el
proceso de supresion 915. En consecuencia, la generacién de predictores del vector de movimiento 917 utiliza el
valor del predictor temporal 5 para generar el segundo conjunto de predictores 918. A continuacion, el proceso de
supresién 921 es aplicado al conjunto reducido de predictores 916 y al conjunto de segundos predictores 918. A
continuacién, un médulo de decision 925 toma una decisidn acerca de la provisién del conjunto final de predictores
del vector de movimiento en base a la decisién del médulo de decisién de escalado 923 - es decir, la decision
tomada por el moédulo de decisién de escalado 923 se utiliza para determinar si o no el conjunto reducido de
predictores producido por el proceso de supresién 921 es el conjunto final de predictores - cuando el médulo de
decision 923 devuelve un “No”, se determina que el conjunto reducido de predictores producido por el proceso de
supresién 921 es el conjunto final de predictores. Por lo tanto, cuando el médulo de decision de escalado 923
devuelve un “No” que indica que no se requiere escalado, la obtencién del conjunto de predictores funciona de
manera similar a la obtencién del conjunto de predictores que se muestra en la figura 2.

En caso contrario, si el médulo de decisién de escalado 923 devuelve el valor “Si”, lo que indica que el predictor
temporal es escalado en el médulo 909 para producir un nimero de predictor temporal 5 (914), se determina que el
conjunto reducido de predictores producido por el proceso de supresién 921 no es el conjunto final de predictores.
En este caso, el médulo de proceso de supresion 915 no ha utilizado el predictor temporal para el proceso de
supresiéon y el médulo de generacién de predictores del vector de movimiento 917 no ha utilizado el predictor
temporal para crear nuevos predictores. En consecuencia, de manera similar al proceso mostrado en el diagrama de
flujo de la figura 6, el proceso de escalado 909 del predictor temporal 5 es ejecutado en paralelo a la generacion de
predictores del vector de movimiento 917. El médulo de decision de escalado 925, después del segundo proceso de
supresioén, devuelve el valor “Si”. Por lo tanto, el predictor temporal escalado 914 es comparado con los predictores
del segundo conjunto reducido de predictores 922 en el proceso de supresion 919. Como en el caso del moédulo de
proceso de supresién 719 de la figura 6, si el predictor temporal 914 es un predictor no duplicado de los predictores
en el segundo conjunto reducido de predictores, el modulo de supresion y reordenacion 919 introduce el predictor
temporal en el conjunto de predictores después del primer conjunto reducido de predictores 916 para proporcionar el
conjunto final de predictores 920.
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Para resumir esta realizacion, el proceso de escalado 909 es ejecutado en paralelo al proceso de generacion 917
del segundo conjunto 918 solo si el predictor temporal necesita ser escalado.

Si se considera que la generacion de los predictores del vector de movimiento 917 dura 1 ciclo, y si el predictor
temporal no necesita un proceso de escalado, se necesitan 4 ciclos para producir el conjunto de predictores de
Fusién; en caso contrario se necesitan 5 ciclos. En consecuencia, el proceso se reduce en 2 ciclos en el caso mas
complejo como en la primera realizacion. Las principales ventajas de esta realizacién en comparacién con la anterior
son la utilizacion del predictor temporal para la generacién del segundo conjunto de predictores solo cuando el
predictor temporal no necesita escalado. En consecuencia, la eficiencia de la codificacién se puede mejorar en
comparacion con la primera realizacion.

En una realizacion adicional, es posible considerar la complejidad del proceso de escalado. Por ejemplo, puede ser
posible saber si el proceso de escalado requiere solo un ciclo. Solo se necesita un ciclo si es necesario cambiar el
signo del predictor del vector de movimiento. En ese caso, el predictor temporal esta disponible al mismo tiempo que
el conjunto reducido de predictores 916. Por lo tanto, el predictor temporal se puede utilizar para el proceso de
supresiéon 921. En ese caso, el moédulo de decision de escalado 925 devuelve el valor “Si” y los médulos 922 y 919
no son necesarios para proporcionar el conjunto final de predictores. En consecuencia, la duracién del proceso de
obtencién se reduce en un ciclo, porque el proceso de supresion 919 dura 1 ciclo.

La figura 9 es un diagrama de flujo que muestra un procedimiento para obtener un conjunto de predictores del vector
de movimiento segun una cuarta realizacién de la invencion. El diagrama de flujo de la figura 9 esta basado en el de
la figura 6. Como consecuencia, los médulos 1001 a 1020 y 1022 de la figura 9 son respectivamente los mismos que
los médulos 701 a 720 y 720 de la figura 6. Las diferencias son la utilizacion en paralelo de los predictores no
duplicados anadiendo compensaciones tal como se describira en la generacion predictores del vector de movimiento
con respecto a las figuras 10(a) a 10(c). Cuando se define el primer predictor 1 1010, el médulo 1023 genera una
lista de predictores no duplicados. Como se explicé con respecto a la figura 10(c), este proceso consiste en anadir
compensaciones a una o a ambas componentes del vector de movimiento del primer predictor 1010. El conjunto de
predictores no duplicados 1024 contiene 4 predictores que son diferentes entre si y diferentes al primer predictor
1010 disponible después de la verificacion de disponibilidad implementada por el médulo de procesamiento de
seleccién 1008. Como consecuencia, en esta realizacién, el conjunto de predictores no duplicados 1024, cuando es
anadido al primer predictor 1010, contiene 5 predictores no duplicados, tal como se fijé para el modo de Fusion. La
generacién de predictores no duplicados se ejecuta en paralelo al proceso de supresion 1015. El modulo de
procesamiento de supresion 1025 compara el conjunto de predictores no duplicados 1024 con el conjunto reducido
de predictores 1016 para obtener solo 5 predictores. El conjunto de predictores no duplicados 1026 contiene el
conjunto reducido de predictores 1016 seguido del conjunto de predictores no duplicados generado en 1024. Se
puede observar que el proceso de supresion 1025, en general, requiere un maximo de 6 comparaciones. El caso
mas complejo ocurre cuando el conjunto reducido de predictores del vector de movimiento 1016 contiene 4
predictores. El conjunto de predictores no duplicados 1024 contiene 4 predictores. Tedricamente, el proceso de
supresién requiere 16 comparaciones en el caso mas complejo (4 predictores del conjunto reducido de vectores de
movimiento 1016 por 4 predictores del conjunto de predictores no duplicados 1024). Sin embargo, los predictores del
vector de movimiento en el conjunto de predictores no duplicados son diferentes del primer predictor, por lo que solo
el segundo, el tercero y el cuarto predictores del conjunto reducido de predictores del vector de movimiento 1016
deben ser comparados con el conjunto de predictores del vector de movimiento no duplicados 1024. Como
consecuencia, se necesitan 12 (4 por 3) comparaciones. Los predictores son diferentes entre si en el conjunto de
predictores no duplicados 1024, por lo que, en el caso mas complejo, si los 3 primeros predictores del conjunto de
predictores no duplicados 1024 son iguales a los 3 ultimos predictores del conjunto reducido de predictores del
vector de movimiento 1016, se puede suponer que el Ultimo predictor en 1024 es diferente al predictor del conjunto
reducido de predictores del vector de movimiento 1016. Por lo tanto, solo se necesitan 9 (3 por 3) comparaciones.

A continuacion, se genera un segundo conjunto de predictores del vector de movimiento 1018 mediante el médulo
de generacién de predictores del vector de movimiento 1017. El proceso de supresién y reordenacion 1021 verifica
si los predictores del vector de movimiento del segundo conjunto de predictores 1018 no estan duplicados en
comparacion con el conjunto no duplicado 1026 que ya contiene 5 predictores. Si un predictor del segundo conjunto
de predictores 1018 es diferente de todos los demas, se introduce en la posicién del nimero de predictores en el
conjunto reducido de predictores 1016 (después de los predictores del conjunto reducido de predictores del vector
de movimiento 1016 en la lista). Las etapas posteriores 1022, 1019 y 1020 funcionan de la misma manera que el
procesamiento de los modulos 722, 719 y 720 de la figura 6.

Se puede observar que la generacion de predictores no duplicados 1023 se puede afadir al final del proceso de
obtencién, después del proceso de supresién 1019. Esto requeriria un proceso de supresion adicional que necesita
un ciclo mas, y no daria como resultado la misma ordenacion del conjunto de predictores.

La cuarta realizacion tiene varias ventajas. En primer lugar, en esta realizacion, cada posicion del predictor tiene un
valor. En consecuencia, el procedimiento proporciona un proceso mas robusto que el disefio actual de HEVC. De
hecho, un codificador puede utilizar un indice de predictor sin valor en el descodificador que puede provocar una
caida del descodificador. Esto puede ocurrir, por ejemplo, cuando se producen errores de red.
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Esta realizacion compensa la pérdida de la eficiencia de codificaciéon del escalado paralelo. Ademas, esta
modificacién compensa asimismo la pérdida de eficiencia de codificacion de una reduccion del nimero de
candidatos generados en la generacién de predictores del vector de movimiento del médulo 1017. Con estos
predictores no duplicados, solo es necesario generar 2 predictores en 1021. En consecuencia, el proceso de
supresién 1021 necesita solo 10 comparaciones en el caso mas complejo. Por lo tanto, solo se necesita un ciclo en
lugar de 3 para el caso mas complejo del disefio actual de HEVC presentado en la figura 2. Con esta simplificacion,
solo se necesitan 5 ciclos en el caso mas complejo para obtener el conjunto de predictores de Fusién, en lugar de 11
para el disefio actual de HEVC.

Se apreciara que la cuarta realizacion de la figura 9 se puede combinar facilmente con la tercera realizacién
presentada en la figura 8.

A continuacion, se describiran ejemplos de procesos para la generacién de otros vectores de movimiento como
predictores implementados por los moédulos de generacién de predictores del vector de movimiento 717, 817, 917 y
1017 de las figuras 6, 7, 8 y 9, respectivamente, con referencia a las figuras 10(a) a 10(c). El disefio actual de HEVC
utiliza 3 esquemas para afadir nuevos predictores basados en la generacion de conjuntos actual. El primer esquema
se utiliza para segmentos B. La generacion de predictores del vector de movimiento implica combinar los predictores
del conjunto reducido de predictores 716, 816, 916, 1016 de las figuras 6, 7, 8 y 9, respectivamente. Se genera un
predictor combinado seleccionando el vector de movimiento de la lista LO de un primer predictor, y seleccionando el
vector de movimiento de la lista L1 de otro predictor. Por ejemplo, el primer predictor combinado posible tiene el
vector de movimiento (y el indice de referencia) de LO del primer predictor de 716 y el vector de movimiento (y el
indice de referencia) de L1 del segundo predictor de 716. En el disefio actual de HEVC, se pueden generar 12
posibles predictores combinados. La figura 10(a) muestra un ejemplo de este proceso.

El segundo esquema solo se puede utilizar para segmentos B. El predictor escalado comprende cambiar predictores
unidireccionales con predictores bidireccionales. Si un predictor de 716 es unidireccional, el vector de movimiento se
crea en la lista opuesta en funcion del vector de movimiento inicial. Por ejemplo, si el primer predictor de 716 es
unidireccional y si sefiala a LO con el indice de referencia 0, el valor de su vector de movimiento es escalado para
sefalar al indice de referencia 0 de L1. El predictor construido contiene el indice de referencia 0 y el valor del vector
de movimiento para LO, y el indice de referencia 0 y el vector escalado para la lista L1. Este nuevo predictor
bidireccional es afadido al segundo conjunto de predictores (718). Esta clase de generacién de predictores es muy
compleja, porque necesita escalar los vectores de movimiento, por lo que aumenta el nimero de ciclos para el
médulo 717 (3 ciclos). Por lo tanto, el proceso de escalado puede ser limitado para invertir el signo de la
componente del valor del vector de movimiento que se puede ejecutar en un ciclo, en lugar de 3, para el proceso de
escalado clasico. La figura 10(b) muestra un ejemplo de esta generacion.

Otro procedimiento para generar nuevos predictores del vector de movimiento es cambiar los predictores
bidireccionales a predictores unidireccionales. En ese caso, cuando un predictor es bidireccional, se pueden generar
2 nuevos predictores (uno para cada lista). Este es un proceso de baja complejidad en comparacion con el proceso
del vector de movimiento escalado de la figura 10(a).

En el disefo actual de HEVC, al final de |a lista se afnade un valor del “vector de movimiento cero”. Para la Fusion, se
configura el valor de cero para ambos vectores de movimiento de LO y L1. Y, si es posible, el indice del fotograma de
referencia de cada lista se incrementa para crear otros predictores cero. Por lo tanto, sélo se cambia el indice de
referencia. Si se utiliza el indice de referencia N en ambas listas, se pueden anadir N vectores cero al conjunto de
predictores. La figura 10(c) muestra un ejemplo de este tipo de proceso de generacién de predictores del vector de
movimiento.

Ademas, es posible utilizar predictores no duplicados afiadiendo una o varias compensaciones a los componentes 0o
varios componentes de un predictor disponible del conjunto inicial de predictores. Por ejemplo, si solo hay un
predictor en el conjunto inicial de predictores, es posible generar 4 predictores que son todos diferentes. Por
ejemplo, si se considera que el predictor en la lista es unidireccional, el primer predictor se genera anadiendo un
valor de compensaciéon en una componente del primer vector de movimiento. El segundo predictor se genera
anadiendo la compensacion inversa a la primera componente. El tercero se obtiene afiadiendo la compensacién a la
segunda componente, y el cuarto, afadiendo la compensacion inversa a la segunda componente. Cabe sefialar que
este proceso se puede aplicar al primer candidato, de tal manera que el predictor puede ser obtenido antes del
proceso de supresion 715.

La figura 11 muestra un ejemplo de un escalado para el predictor temporal segun se aplica en los médulos de
escalado 709, 809, 909 y 1009 de las figuras 6, 7, 8 y 9, respectivamente. En esta figura, el vector de movimiento
situado en la misma posicion MVcol en el fotograma de referencia Ref0 senala a Ref2 con el POC (Recuento de
orden de las imagenes) igual a N-3. Se ha determinado el fotograma de referencia del predictor temporal MV, y es
igual a Ref0 (numero de POC igual a N-1). La distancia temporal iDiffPocD del vector de movimiento situado en la
misma posicion es igual al POC de Ref2 menos el POC de Ref0. Por lo tanto, su distancia temporal es igual a:
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iDiffPocD = (N-3) — (N-1) = 2

De la misma manera, la distancia temporal iDiffPocB que debe ser cubierta por el predictor temporal es igual al POC
del fotograma actual N menos el POC de Ref0:

iDiffPocB =(N) — (N-1) = 1
Tedricamente, el vector de movimiento de escalado para el predictor temporal es igual a:
MVt = (iDiffPocB * MVcol)/ iDiffPocD

De este modo, en el ejemplo, cada componente (horizontal y vertical) se divide por 2. Sin embargo, en el disefio
actual de HEVC, el escalado de un vector de movimiento viene dado por el siguiente proceso:

—  Elfactor de escalado esta determinado por la siguiente férmula:

iEscalado = (iDiffPocB * iX + 32) >> 6 ;

- siendo iX

iX = (0x4000 + abs(iDiffPocD /2)) / iDiffPocD;
—  ElI MVt viene dado, por lo tanto, por:

MVt = (iEscalado * MVcol + 127 + (iEscalado * MVcol < 0)) >> 8

En estas formulas:

“>>" representa el operador de desplazamiento
“abs” representa una funcion que devuelve el valor absoluto
“0x4000” representa el valor 16384

Las realizaciones de la invencién proporcionan de este modo un proceso de obtencién paralelo que tiene como
objetivo reducir el nimero de ciclos necesarios para obtener un conjunto de predictores del vector de movimiento
con un impacto menor en la eficiencia de la codificacion.

Aunque la presente invencién ha sido descrita anteriormente en el presente documento con referencia a
realizaciones especificas, la presente invencién no esta limitada a las realizaciones especificas, y seran evidentes
para un experto en la técnica modificaciones que se encuentran dentro del alcance de la presente invencion tal
como esta definida en las reivindicaciones adjuntas. Muchas modificaciones y variaciones adicionales se sugeriran a
los expertos en la técnica haciendo referencia a las realizaciones ilustrativas anteriores, que se proporcionan solo a
modo de ejemplo y que no pretenden limitar el alcance de la invenciéon que se determina Unicamente mediante las
reivindicaciones adjuntas. En concreto, las diferentes caracteristicas de diferentes realizaciones pueden ser
intercambiadas, cuando sea apropiado.

En las reivindicaciones, el término “que comprende” no excluye otros elementos o etapas, y el articulo indefinido “un”
0 “una” no excluye una pluralidad. El mero hecho de que las diferentes caracteristicas se citen en reivindicaciones
dependientes diferentes entre si no indica que una combinacion de estas caracteristicas no se pueda utilizar
ventajosamente.
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REIVINDICACIONES

1. Procedimiento para obtener, por lo menos, un predictor de informacion del movimiento para la codificacién o la
descodificacion de una porcién de una imagen mediante compensacion del movimiento con respecto a, por lo
menos, una porcién de la imagen de referencia, en el que para codificar o descodificar dicha porcién de la imagen, el
procedimiento comprende:

proporcionar para el procesamiento, uno o varios candidatos de primer predictor de informaciéon del movimiento y
candidatos de segundo predictor de informacién del movimiento, comprendiendo uno o varios candidatos de primer
predictor de informacién del movimiento, por lo menos, un candidato de predictor temporal de informacién del
movimiento, y comprendiendo el segundo candidato de predictor de informacién del movimiento, por lo menos, un
candidato de predictor espacial de informacion del movimiento, y excluyendo cualquier candidato de predictor
temporal de informacion del movimiento;

procesar (808, 809) uno o varios candidatos de primer predictor de informaciéon del movimiento, comprendiendo
dicho procesamiento escalar dichos candidatos de primer predictor de informacién del movimiento;

procesar (808, 815, 817) los candidatos de segundo predictor de informacién del movimiento; y

obtener (819), en base a los candidatos de predictor de informacién del movimiento (818, 814) resultantes del
procesamiento de uno o varios candidatos de primer predictor de informacién del movimiento y del procesamiento
del segundo candidato de predictor de informacién del movimiento, un conjunto (820) de candidatos de predictor de
informacion del movimiento que se puede utilizar para predecir dicha porcidon de imagen a partir de la porcion de
imagen de referencia, en la que obtener (819) comprende suprimir duplicados de candidatos de predictor de
informacién del movimiento;

en el que el procesamiento de los candidatos de segundo predictor de informacién del movimiento comprende
excluir uno o varios duplicados de entre los segundos candidatos de predictor de informacion del movimiento, en el
caso de que uno o varios de los segundos candidatos de predictor de informacién del movimiento sean iguales (816)
y generen (717, 817) uno o varios candidatos de predictor de informacién del movimiento adicionales en funcion de
uno o varios de los candidatos de segundo predictor de informacion del movimiento de los que se han excluido uno o
varios duplicados.

2. Procedimiento, segun la reivindicacion 1, en el que, por lo menos, parte del procesamiento de los candidatos de
segundo predictor de informacién del movimiento se realiza simultaneament, por lo menos, con parte del
procesamiento de uno o varios candidatos de primer predictor de informacién del movimiento.

3. Procedimiento, segun la reivindicacion 1 o 2, en el que el procesamiento de uno o varios primeros candidatos de
predictor de informacion del movimiento comprende un escalado temporal (809) del candidato o de cada candidato
de predictor temporal de informacién del movimiento en base a una diferencia temporal entre la imagen de la porcion
de la imagen que se va a codificar y la imagen de la porcion de la imagen de referencia.

4. Procedimiento, segun la reivindicacién 1, en el que la etapa de generar uno o varios candidatos de predictor de
informacion del movimiento adicionales comprende combinar uno o varios candidatos de predictor de informacién
del movimiento de los candidatos de segundo predictor de informacion del movimiento y/o afadir una compensacion
a uno o varios de los candidatos de segundo predictor de informacién del movimiento.

5. Procedimiento, segun cualquiera de las reivindicaciones 1 a 4, en el que el escalado del candidato del predictor
temporal de informacién del movimiento de uno o varios candidatos de primer predictor de informacion del
movimiento se realiza simultaneamente con las etapas de excluir duplicados y generar uno o varios candidatos de
predictor de informacién del movimiento adicionales.

6. Procedimiento, segun cualquier reivindicacién anterior, que comprende, ademas:

excluir duplicados de entre los candidatos de predictor de informacion del movimiento resultantes del procesamiento
de los candidatos de primer predictor de informacién del movimiento y del procesamiento de los candidatos de
segundo predictor de informacién del movimiento, en el caso de que uno o varios candidatos de predictor de
informacion del movimiento resulten del procesamiento de los candidatos de primer predictor de informacion del
movimiento y del procesamiento de los candidatos de segundo predictor de informacion del movimiento sean los
mismos, para proporcionar el conjunto final de predictores de informacién del movimiento que se pueden utilizar para
codificar dicha porcién de imagen de tal manera que no haya duplicados entre el conjunto final de candidatos de
predictor de informacién del movimiento.

7. Procedimiento, segun cualquiera de las reivindicaciones 1 a 6, en el que el procesamiento de los candidatos de
segundo predictor de informacion del movimiento comprende, ademas:

excluir (721) duplicados de entre los candidatos de segundo predictor de informacion del movimiento y uno o varios
candidatos adicionales de predictor de informacion del movimiento en el caso en que los candidatos de segundo
predictor de informacién del movimiento y los candidatos de predictor de informaciéon del movimiento adicionales
incluyan uno o varios candidatos de predictor de informacién del movimiento que son iguales.
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8. Procedimiento, segun la reivindicacion 7, en el que excluir duplicados de los candidatos de segundo predictor de
informacion del movimiento y uno o varios candidatos de predictor de informacién del movimiento adicionales se
realiza simultaneamente con el escalado del candidato de predictor temporal de informacién del movimiento de uno
o varios candidatos de primer predictor de informacion del movimiento.

9. Procedimiento, segun cualquier reivindicacién anterior, en el que el procesamiento de los candidatos de segundo
predictor de informacion del movimiento se realiza simultdneamente con el procesamiento de los candidatos de
primer predictor de informacién del movimiento en base a una estimacion de la duracién del procesamiento del
primer subconjunto.

10. Procedimiento, segun la reivindicacion 1, en el que uno o varios candidatos de predictor de informacién del
movimiento que resultan del procesamiento de uno o varios candidatos de segundo predictor de informacion del
movimiento se afaden a uno o varios candidatos de predictor de informacién del movimiento que resultan del
procesamiento de los candidatos de primer predictor de informacion del movimiento para obtener el conjunto de
candidatos de primer predictor de informacién del movimiento en base a una estimacién de la duracion del
procesamiento de los candidatos de primer predictor de informacion del movimiento.

11. Dispositivo para obtener, por lo menos, un candidato de predictor de informacién del movimiento para la
codificacién o la descodificacién de una porcién de imagen de una imagen mediante compensacion del movimiento
con respecto a, por lo menos, una porcion de la imagen de referencia, comprendiendo el dispositivo:

un medio para obtener, uno o varios candidatos de primer predictor de informacién y uno o varios candidatos de
segundo predictor de informacion del movimiento, comprendiendo uno o varios candidatos de primer predictor de
informacion del movimiento, por lo menos, un candidato de predictor temporal de informacion del movimiento, y
comprendiendo uno o varios candidatos de segundo predictor de informacién del movimiento, por lo menos, un
candidato de predictor espacial de informacién del movimiento y para excluir cualquier candidato de predictor
temporal de informacioén del movimiento;

un primer medio de procesamiento (808, 809), para procesar los candidatos de primer predictor de informacion del
movimiento, comprendiendo dicho primer medio de procesamiento el escalado de dichos candidatos de primer
predictor de informacion del movimiento; y

un segundo medio de procesamiento (808, 815, 817), para procesar los candidatos de segundo predictor de
informacion del movimiento; y

un medio para obtener (819), en base a los candidatos de predictor de informacion del movimiento (818, 814)
resultantes del procesamiento de uno o varios candidatos de primer predictor de informacion del movimiento y del
procesamiento de uno o varios candidatos de segundo predictor de informaciéon del movimiento, un conjunto final
(820) de candidatos de predictor de informacién del movimiento que se puede utilizar para predecir dicha porcién de
imagen a partir de la porcién de imagen de referencia, en el que la obtencién (819) comprende la supresion de
duplicados de candidatos de predictor de informacion del movimiento;

en el que el segundo medio de procesamiento es operable para excluir uno o varios duplicados de entre los
candidatos de segundo predictor de informacién del movimiento, en el caso de que uno o varios de los candidatos
de segundo predictor de informacién del movimiento sean iguales, y para generar uno o varios candidatos
adicionales de predictor de informacién del movimiento en base a uno o varios de los candidatos de segundo
predictor de informacién del movimiento de los que uno o varios duplicados han sido excluidos

12. Dispositivo, segun la reivindicacién 11, en el que el segundo medio de procesamiento es operable para realizar,
por lo menos, parte de su procesamiento simultaneamente, por lo menos, con parte del procesamiento realizado por
el primer medio de procesamiento.

13. Dispositivo, segun la reivindicacion 11 o0 12, en el que el primer medio de procesamiento es operable para el
escalado temporal (809) del candidato de predictor temporal de informacion del movimiento, o cada uno de ellos, en
base a una diferencia temporal entre la imagen de la porcién de la imagen a codificar y la imagen de la porcion de la
imagen de referencia.

14. Dispositivo, segun la reivindicacién 11, en el que el segundo medio de procesamiento es operable para combinar
uno o varios candidatos de predictor de informacién del movimiento del segundo subconjunto, y/o afadir una
compensacion a uno o a varios candidatos de predictor de informacién del movimiento del segundo subconjunto.

15. Dispositivo, segun la reivindicacion 13, en el que el primer medio de procesamiento es operable para realizar el
escalado del candidato de predictor temporal de informacién del movimiento del primer subconjunto
simultaneamente con la exclusién de duplicados del candidato de segundo predictor de informacion del movimiento
y la generacion de uno o varios candidatos de predictor de informacion del movimiento adicionales realizados por el
segundo medio de procesamiento.

16. Dispositivo, segun cualquiera de las reivindicaciones 11 a 15, que comprende, ademas:

un medio de supresién, para excluir duplicados de entre los candidatos de predictor de informacién del movimiento
que resultan del procesamiento de los candidatos de primer predictor de informacion del movimiento y del
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procesamiento de los candidatos de segundo predictor de informacién del movimiento, en el caso de que uno o
varios candidatos de predictor de informacién del movimiento que resultan del procesamiento de los candidatos de
primer predictor de informacion del movimiento y del procesamiento de los candidatos de segundo predictor de
informacion del movimiento sean iguales, para proporcionar candidatos de predictor de informacién del movimiento
que se pueden utilizar para codificar dicha porcién de imagen de manera que no haya duplicados entre el conjunto
final de candidatos de predictor de informacion del movimiento.

17. Dispositivo, segun la reivindicacion 16, en el que el segundo medio de procesamiento es operable para:

excluir duplicados de uno o varios candidatos de segundo predictor de informacion del movimiento y uno o varios
candidatos de predictor de informacion del movimiento adicionales en el caso en el que uno o varios candidatos de
segundo predictor de informacién del movimiento y uno o varios candidatos de predictor de informacion del
movimiento adicionales incluyan uno o varios candidatos de predictor de informacién del movimiento que son
iguales.

18. Dispositivo, segun la reivindicacion 17, en el que el segundo medio de procesamiento es operable para excluir
duplicados de uno o varios candidatos de segundo predictor de informacién del movimiento y uno o varios
candidatos de predictor de informacion del movimiento adicionales simultdneamente con el escalado del candidato
de predictor temporal de informacién del movimiento del primer subconjunto realizado por el primer medio de
procesamiento.

19. Dispositivo, segun cualquiera de las reivindicaciones 11 a 18, que comprende, ademds, un medio para estimar la
duracién del procesamiento de uno o varios candidatos de primer predictor de informacién del movimiento en el que
el segundo medio de procesamiento realiza el procesamiento de los candidatos de segundo predictor de informacion
del movimiento simultdneamente con el procesamiento del primer subconjunto realizado por el primer medio de
procesamiento en base a la estimacién de la duracion del procesamiento del primer subconjunto.

20. Dispositivo, segun cualquiera de las reivindicaciones 11 a 19, que comprende, ademas, un medio para estimar la
duracién del procesamiento de uno o varios candidatos de primer predictor de informacién del movimiento, en el que
uno o varios candidatos de predictor de informacién del movimiento resultantes del procesamiento de uno o varios
candidatos de segundo predictor de informacion del movimiento son afiadidos a uno o varios candidatos de predictor
de informacion del movimiento resultantes del procesamiento del candidatos de primer predictor de informacion del
movimiento para obtener los candidatos de predictor de informacién del movimiento utilizables para predecir dicha
porcién de imagen de la porcion de imagen de referencia en base a la duraciéon del procesamiento del primer
subconjunto.

21. Procedimiento para codificar una secuencia de imagenes digitales en una secuencia de bits, siendo codificada,
por lo menos, una parte de una imagen mediante compensacion del movimiento con respecto a una porcién de
imagen de referencia, en el que, para, por lo menos, una parte de la imagen a codificar, el procedimiento
comprende:

obtener un conjunto de candidatos de predictor de informacion del movimiento para la prediccién del movimiento de
la porcién de imagen con respecto a la, por lo menos, una porcién de imagen de referencia segun el procedimiento
de cualquiera de las reivindicaciones 1 a 10;

seleccionar un candidato de predictor de informacién del movimiento del conjunto de candidatos de predictor de
informacion del movimiento como un predictor de informacion del movimiento para codificar la porcion de imagen; y
codificar la porcién de imagen utilizando el predictor de informacién del movimiento seleccionado.

22. Procedimiento, segun la reivindicacién 21, que comprende, ademas, codificar un elemento de informacién que
identifica el predictor de informacién del movimiento seleccionado.

23. Dispositivo de codificacion para codificar una secuencia de imagenes en una secuencia de bits, siendo
codificada, por lo menos, una porciéon de una imagen, mediante compensacién del movimiento con respecto a una
porcién de imagen de referencia, comprendiendo el dispositivo de codificacion:

un dispositivo, segun cualquiera de las reivindicaciones 11 a 20, para obtener un candidato predictor de informacién
del movimiento;

un medio de seleccién para seleccionar un candidato predictor de informacién del movimiento del conjunto de
candidatos de predictor de informacion del movimiento como un predictor de informacién del movimiento para
codificar la porcién de imagen; y

un medio de codificacién para codificar la porcion de imagen utilizando el predictor de informacion del movimiento
seleccionado.

24. Procedimiento para descodificar una secuencia de bits que comprende una secuencia codificada de imagenes,
habiéndose codificado, por lo menos, una parte de una imagen mediante compensacion del movimiento con
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respecto a una porcion de imagen de referencia, comprendiendo el procedimiento para, por lo menos, una porcion
de la imagen a descodificar:

obtener un conjunto de candidatos de predictor de informacién del movimiento utilizables para la prediccion del
movimiento de la porcién de imagen con respecto a la, por lo menos, una porcion de imagen de referencia segun el
procedimiento de cualquiera de las reivindicaciones 1 a 10;

seleccionar un candidato de predictor de informacién del movimiento del conjunto de candidatos de predictor de
informacién del movimiento como un predictor de informaciéon del movimiento para descodificar la porciéon de
imagen; y

descodificar la porcion de imagen utilizando el predictor de informacion del movimiento seleccionado.

25. Dispositivo de descodificacidn para descodificar una secuencia de bits que comprende una secuencia codificada
de imagenes, habiéndose codificado, por lo menos, una parte de una imagen, mediante compensacion del
movimiento con respecto a una porcion de imagen de referencia, comprendiendo el dispositivo de descodificacion:

un dispositivo para obtener, por lo menos, un candidato de predictor de informacién del movimiento segun el
dispositivo de cualquiera de las reivindicaciones 11 a 20;

un medio de seleccidn, para seleccionar un candidato de predictor de informacién del movimiento del conjunto de
candidatos de predictor de informacion del movimiento como un predictor de informacién del movimiento para
descodificar la porcion de imagen; y

un medio de descodificacion, para descodificar la porcion de imagen utilizando el predictor de informacién del
movimiento seleccionado.

26. Programa informatico, que comprende una secuencia de instrucciones para implementar un procedimiento

segun cualquiera de las reivindicaciones 1 a 10 y 21 a 22 y 24 cuando se cargan y ejecutan mediante un aparato
programable.
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