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DESCRIPCION

Procedimiento y aparato para codificar o descodificar una imagen con prediccion de informacién de movimiento de
capas inter segun un esquema de compresién de informacién de movimiento

La invencion se refiere, en general, al sector de la codificacién y la descodificacion escalables de video, en particular
a una codificacion y una descodificacion escalables de video que extenderia el estdndar de codificacion de video de
alta eficiencia (HEVC, High Efficiency Video Coding). Méas particularmente, la invencion se refiere a un
procedimiento, un dispositivo y un programa informatico para prediccién de vectores de movimiento en un
codificador y un descodificador de video escalables.

La codificacion de video es una manera de transformar una serie de imagenes de video en un flujo de bits
digitalizado compacto, de manera que las imagenes de video pueden ser transmitidas o almacenadas. Un
dispositivo de codificacién se utiliza para codificar las imagenes de video, estando disponible un dispositivo de
descodificacion asociado para reconstruir el flujo de bits para presentacion y visualizacion. Un objetivo general es
formar el flujo de bits para que sea de menor tamafio que la informacion de video original. Esto reduce
ventajosamente la capacidad requerida de una red de transferencia, o de un dispositivo de almacenamiento, para
transmitir o almacenar el cédigo del flujo de bits.

Se ha adoptado un enfoque comin estandarizado para el formato y el procedimiento del proceso de codificacién,
especialmente con respecto a la parte de descodificacion. La gran mayoria de los estandares de video del pasado
dividen las imagenes de video en secciones mas pequenas (denominadas macroblogues o bloques). En el nuevo
estandar de compresion de video denominado codificacion de video de alta eficiencia (HEVC) que se esta
ultimando, los macrobloques son sustituidos por las asi denominadas unidades de codificacion mayores (LCU,
Largest Coding Units) (denominadas asimismo bloques de arbol de codificacién (CTB, Coding Tree Blocks)) y son
divididos y ajustados en bloques ahora denominados unidades de codificaciéon (CU, Coding Units), de acuerdo con
las caracteristicas del segmento original de imagen considerado. Esto permite una codificacion mas detallada de
areas de la imagen de video que contienen relativamente mas informacion, y menos esfuerzo de codificaciéon para
las areas con menos caracteristicas. Cabe sefialar que un area de imagen se conoce asimismo mediante las
siguientes expresiones en la bibliografia de compresion de video: bloque de pixeles, blogue, unidad de codificacion
(CU) y macrobloque.

Actualmente se esta definiendo una extension escalable de HEVC. En esta extensién se considera que las
imagenes consisten en una serie de capas jerarquicas. Las capas jerarquicas incluyen una capa de base,
equivalente a una coleccién de versiones de baja calidad de imagenes (o cuadros) de la secuencia de video original,
y una o varias capas de mejora (conocidas asimismo como capas de refinamiento).

Las imagenes de video se procesaban originalmente codificando individualmente cada macrobloque, de manera
semejante a la codificacién digital de fotografias o imagenes estaticas. Los modelos de codificacion posteriores
permiten la prediccion de las caracteristicas en un cuadro, ya sea mediante macrobloques contiguos (prediccion
espacial o INTRA), o mediante asociacion con un macrobloque similar en un cuadro contiguo (prediccion temporal).
Esto permite la utilizacién de informacion codificada ya disponible, reduciendo de ese modo la magnitud de la tasa
de bits de codificacion requerida global. Las diferencias entre el bloque original a codificar y el bloque utilizado para
prediccién se capturan en un conjunto de residuos de valores. A continuacion, el bloque original es codificado en la
forma de un identificador del bloque utilizado para prediccién y un residuo. Son posibles muchos tipos diferentes de
predicciones. La codificacion efectiva elige el mejor modo de prediccién que proporciona la mejor calidad para el
bloque a codificar tras la descodificacion, teniendo en cuenta al mismo tiempo el tamario del flujo de bits inducido por
cada modo de prediccion para representar dicho bloque en el flujo de bits. El objetivo principal es un compromiso
entre la calidad de la imagen descodificada y la reduccion en la tasa de bits requerida, conocido asimismo como
compromiso tasa/distorsion.

En el caso de prediccion temporal, son posibles varios tipos de prediccion y estos se pueden reunir en dos tipos
principales: prediccién mono-direccional y prediccion bidireccional. En el caso de prediccion mono-direccional, el
blogue a predecir esta asociado con un predictor. La localizacién del predictor se codifica como informacion de
movimiento. Esta informacién de movimiento esta constituida por un indice del cuadro de referencia que contiene el
predictor, denominado ref _idx en el estandar, y un vector definido por un desplazamiento vertical y horizontal, que
proporciona la localizacion del bloque predictor en el cuadro contemplado. En caso de prediccion bidireccional, el
bloque a codificar esta asociado con dos predictores tomados en dos cuadros de referencia diferentes. Como
consecuencia, la informacion de movimiento comprende dos indices de cuadros de referencia y dos vectores.

La propia informacion de movimiento se puede codificar de manera predictiva. La informacion de movimiento
obtenida para una unidad de codificacion contigua en el mismo cuadro se puede utilizar como predictores espaciales
de informacion de movimiento. La informaciéon de movimiento obtenida a partir de una unidad de codificacién situada
en la misma localizacién en otros cuadros se puede utilizar como predictor temporal de informacién de movimiento.
La informaciéon de movimiento que se tiene que codificar para el bloque a codificar es codificada a continuacion con
un indice en el predictor de informacion de movimiento utilizado y con informaciéon de residuo que representa la
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diferencia entre el predictor de informacion de movimiento elegido y la informacién de movimiento a codificar.

La prediccion de informacion de movimiento a partir de informacién de movimiento correspondiente a imagenes
anteriores requiere que el codificador y el descodificador almacenen el campo de movimiento de las imagenes
codificadas anteriormente. Este campo de movimiento puede representar una cantidad enorme de datos a
almacenar, especialmente para videos que presentan una gran resolucion, tales como videos 4k2k o 8k4k. Para
limitar los requisitos de almacenamiento de los codecs HEVC, el estandar HEVC ha adoptado una estrategia que
consiste en utilizar campos de movimiento comprimidos para la predicciéon de informacion de movimiento, en lugar
del campo de movimiento completo.

El almacenamiento de un campo de movimiento es necesario solamente cuando se utiliza la informacién de
movimiento de imagenes anteriores. En HEVC se puede desactivar la utilizacion de los predictores de informacion
de movimiento temporales. En ese caso, se puede obtener una reduccién adicional de los requisitos de
almacenamiento de un cédec HEVC impidiendo cualquier almacenamiento de informaciéon de movimiento.

Una de las ideas principales en un codec escalable es reutilizar informacion de una capa de referencia (RL,
reference layer) codificada utilizando un determinado cédec (por ejemplo, HEVC) para codificar informacién de la
capa de mejora.

Seria deseable utilizar la informacién de movimiento determinada en la capa de referencia para la codificacién
predictiva de informacién de movimiento en la capa de mejora. En particular, si la utilizacion de los predictores de
informacién de movimiento temporales se desactiva en la capa de referencia, puede ocurrir que no haya disponible
ninguna informacioén de movimiento a utilizar para la prediccion de informacién de movimiento en la capa de mejora.

La presente invencion ha sido concebida para abordar una o varias de las cuestiones anteriores. Se refiere al
proceso para determinar un predictor de informacién de movimiento en la capa de mejora de un esquema de
codificacion escalable, que se conoce asimismo como proceso de obtencion del movimiento. Comprende una
correccion de la posicién en la capa de referencia utilizada para tomar la informacién de movimiento mas relevante
disponible debido al esquema de compresion.

De acuerdo con un primer aspecto de la invencioén, se da a conocer un procedimiento de codificacién de una imagen
acorde con la reivindicacion 1 o la reivindicacién 3 cuando se lee como anexo a la reivindicacioén 1.

De acuerdo con otro aspecto de la invencion, se da a conocer un procedimiento de descodificacion de una imagen
acorde con la reivindicacion 2 o la 3 cuando se lee como anexo a la reivindicacion 2.

De acuerdo con otro aspecto de la invencion, se da a conocer un dispositivo para codificar una imagen acorde con la
reivindicacién 4 o la reivindicacion 6 cuando se lee como anexo a la reivindicacion 4.

De acuerdo con otro aspecto de la invencién, se da a conocer un dispositivo para descodificar una imagen acorde
con la reivindicacion 5 o la reivindicacién 6 cuando se lee como anexo a la reivindicacion 5.

De acuerdo con otro aspecto de la invencidn, se da a conocer un producto de programa informatico para un aparato
programable, comprendiendo el producto de programa informatico una secuencia de instrucciones para implementar
un procedimiento acorde con la invencién, cuando son cargadas y ejecutadas por el aparato programable.

De acuerdo con otro aspecto de la invencion, se da a conocer un medio de almacenamiento legible por ordenador
que almacena instrucciones de un programa informatico para implementar un procedimiento segun la invencion.

Por lo menos parte de los procedimientos acordes con la invencion se puede implementar por ordenador. Por
consiguiente, la presente invencién puede adoptar la forma de una realizacion integramente de hardware, una
realizacién integramente de software (incluyendo software inalterable, software residente, microcddigo, etc.) o una
realizacién que combina aspectos de software y de hardware, pudiéndose hacer referencia en general a todas ellas
como un "circuito", "médulo” o "sistema". Ademas, la presente invencion puede adoptar la forma de un producto de
programa informatico incorporado en cualquier medio tangible de expresion que tenga cédigo de programa utilizable

por ordenador incorporado en el medio.

Dado que la presente invencion se puede implementar en software, la presente invencién se puede realizar como
codigo legible por ordenador para proporcionar a un aparato programable en cualquier medio de soporte adecuado.
Un medio de soporte 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 de memoria de estado sélido,
y similares. Un medio de soporte transitorio puede incluir una sefal, tal como una senal eléctrica, una senal
electrénica, una sefal optica, una sefal acustica, una sefial magnética o una sefal electromagnética, por ejemplo
una sefial de microondas o de RF.

A continuacién se describiran realizaciones de la invencién, tan s6lo a modo de ejemplo, y haciendo referencia a los
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siguientes dibujos, en los cuales:

la figura 1 muestra un diagrama de bloques de un codificador de video escalable clasico;

la figura 2 muestra posiciones espaciales y temporales para predictores de informacién de movimiento, en una
realizacién de la invencion;

la figura 3 muestra la prediccion de informacién de movimiento en la capa de mejora utilizando informacion de
movimiento de la capa de referencia, en una realizacion de la invencién;

la figura 4 muestra el diagrama de flujo para el proceso de descodificacién, en una realizacion de la invencién;

la figura 5 muestra la granularidad de la informacién de movimiento, en una realizacién de la invencién;

la figura 6 muestra esquematicamente los principios del enfoque TextureRL, en una realizacion de la invencion;

la figura 7 muestra el proceso adaptado de obtencion de un predictor de informacién de movimiento, en el contexto
del enfoque TextureRL en modos tanto AMVP como Merge en la capa de mejora, en una realizacion de la invencion;
la figura 8 muestra el proceso adaptado en el contexto del enfoque de indice de cuadro de referencia, en una
realizacién de la invencion;

la figura 9 es el diagrama de flujo del proceso de obtencion de informacién de movimiento de los modos Merge, en
una realizacion de la invencion;

la figura 10 presenta un diagrama de bloques de un descodificador escalable, en una realizacion de la invencion;

la figura 11 es un diagrama de bloques esquematico de un dispositivo informatico para la implementacion de una o
varias realizaciones de la invencion;

la figura 12 muestra la obtencién del conjunto de predictores de informacién de movimiento AMVP, en una
realizacién de la invencion;

la figura 13 muestra detalles de un area de memoria, en una realizacion de la invencion.

La figura 1 muestra un diagrama de bloques de un codificador de video escalable clasico, que puede comprender
una serie de subsecciones o etapas y que es representativo de una extension escalable de HEVC. Se muestran en
este caso dos subsecciones o etapas A10 y B10 que producen datos correspondientes a una capa 1.13 de base y
datos correspondientes a una capa 1.14 de mejora. Cada una de las partes secundarias A10 y B10 sigue los
principios de un codificador de video estandar, aplicandose las etapas de transformacion, cuantificacién y
codificacion entropica en dos caminos diferentes, uno correspondiente a cada capa.

La primera etapa B10 esta dirigida a la codificacién de la capa de base compatible con H.264/AVC o HEVC, del flujo
escalable de salida. La entrada a este codificador no escalable consiste en la secuencia original de imagenes de
cuadro obtenidas aplicando un submuestreo 1.17 a imagenes 1.1. Este codificador lleva a cabo sucesivamente las
siguientes etapas para codificar un flujo de bits de video estandar. Una imagen o cuadro a codificar (a comprimir) se
divide en bloques de pixel en la etapa 1.2, denominada unidad de codificacién (CU) en el estandar HEVC. Cada
primer bloque sufre una operacion 1.3 de estimacion de movimiento, que comprende una bisqueda, entre las
imagenes de referencia almacenadas en un almacenamiento intermedio de memoria dedicada 1.4, de bloques de
referencia que proporcionen una buena prediccion del bloque. Esta etapa de estimacién de movimiento proporciona
uno o varios indices de imagen de referencia que contienen los bloques de referencia encontrados, asi como los
correspondientes vectores de movimiento. Una etapa 1.5 de compensaciéon de movimiento aplica a continuacion los
vectores de movimiento estimados a los bloques de referencia encontrados para obtener un bloque de residuo
temporal, que es la diferencia entre el bloque de prediccion de movimiento compensado y el bloque original a
predecir. Ademas, una etapa 1.6 de prediccion intra determina el modo de prediccion espacial que proporcionaria el
mejor rendimiento para predecir el bloque actual. De nuevo, se calcula un bloque de residuo espacial pero, en este
caso, como la diferencia entre el predictor espacial y el bloque original a predecir.

Después, un mecanismo 1.7 de seleccién del modo de codificacién elige el modo de codificacion, entre las
predicciones espacial y temporal, que proporciona el mejor compromiso de tasa y distorsion, en la codificacion del
bloque actual. Dependiendo del modo de prediccion seleccionado, el bloque de prediccion de residuo sufre a
continuacion una transformada (DCT) y una cuantificacion 1.8. Se realiza una codificacién entropica 1.10 de los
coeficientes QTC (y datos de movimiento MD asociados) asi cuantificados. Los datos de textura comprimidos 1.13
asociados al bloque actual codificado 1.2 son enviados para entrega.

Para mejorar mas la eficiencia de codificacién, la informacién de movimiento asociada a los bloques INTER, que
estan realizando una etapa de compensacion de movimiento, se codifica de manera predictiva utilizando informacién
de movimiento de bloques contiguos. En tal caso, los bloques contiguos comprenden bloques contiguos
espacialmente y, opcionalmente, temporalmente. Como consecuencia, si se utilizan los bloques contiguos
temporalmente, es necesario almacenar la informacién de movimiento de imagenes codificadas anteriormente para
permitir una prediccion. En la versidn actual del estandar, esta informacion es almacenada de forma comprimida por
el codificador y el descodificador para limitar la utilizacion de memoria del proceso de codificacion y descodificacion.
Sin embargo, tal como se ha mencionado anteriormente, cuando no se utiliza el predictor temporal en la prediccién
de informacién de movimiento, no es necesario el almacenamiento del campo de movimiento de imagenes
anteriores.

El bloque actual se reconstruye a continuacion mediante cuantificacién inversa (denominada asimismo
escalamiento) y transformada inversa 1.11. Esta etapa es seguida, si es necesario, por una suma del residuo
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transformado inverso y el bloque de prediccién del bloque actual, para formar el bloque reconstruido. Los bloques
reconstruidos se afiaden al almacenamiento intermedio para formar el cuadro reconstruido. A continuacién, este
cuadro reconstruido es post-filtrado en 1.12. El cuadro reconstruido después de este post-filtro se almacena en un
almacenamiento intermedio 1.4 de memoria denominado DPB (que significa almacenamiento intermedio de
imagenes descodificadas (Decoded Picture Buffer)) de manera que esta disponible para su utilizacion como imagen
de referencia para predecir cualesquiera imagenes posteriores a codificar.

Finalmente, una ultima etapa de codificacién entrépica recibe el modo de codificacion y, en caso de un bloque inter,
los datos de movimiento, asi como los coeficientes DCT cuantificados calculados anteriormente. Este codificador
entropico codifica cada uno de estos elementos de datos en su forma binaria y encapsula los bloques asi codificados
en un contenedor denominado unidad NAL (que significa capa abstracta de red (Network Abstract Layer)). Una
unidad NAL contiene todas las unidades de codificacién codificadas de un determinado segmento. Un flujo de bits
HEVC codificado consiste en una serie de unidades NAL.

A continuacién, la segunda etapa A10 muestra la codificacion de una capa de mejora utilizando la capa de base
como capa de referencia. En este caso, esta capa de mejora proporciona un refinamiento de la resolucién espacial
para la capa de base sobremuestreada. Tal como se muestra en la figura 1, el esquema de codificacion de esta
capa de mejora es similar al de la capa de base, excepto en que para cada unidad de codificacién de una imagen
actual del flujo 1.10 que se esta comprimiendo, se consideran modos adicionales en base a la prediccion de capas
inter. Habitualmente se incluyen las siguientes modificaciones.

Un modo adicional denominado IntraBL 1.90 que consiste en predecir un bloque de la capa de mejora utilizando el
bloque sobremuestreado situado en la misma localizacién de la capa de referencia, se afiade a la lista de modos
considerados para un blogue de la capa de mejora.

La prediccion de informacion de movimiento utilizada en los modos INTER se puede modificar para tener en cuenta
informacién de movimiento procedente de una capa de referencia. Ademas, se puede aplicar codificacién entropica
especifica de la informacion de movimiento durante la etapa 1.20 de codificacion entrdpica.

Para estas nuevas herramientas, un médulo inter-capa intermedio 1.18 puede proporcionar informacién (informacion
de movimiento, muestras), posiblemente sobremuestreada de acuerdo con el cambio de resolucién espacial, desde
la capa de referencia a los diferentes médulos de la codificacion de la capa de mejora, tales como el mdédulo 1.23 de
estimacion de movimiento, el modo IntraBL 1.90 o el médulo 1.26 de prediccién intra. En particular, en el enfoque de
cuadros de referencia, el médulo 1.18 sobremuestreara tanto los datos de muestra como los datos de movimiento
del cuadro resultante en DPB 1.4 para adaptarse a las dimensiones de la capa de mejora, e introducira los datos
resultantes (imagen y su movimiento) en el DPB 1.24 lo que, a su vez, afecta a las operaciones de 1.25 y 1.23.

La figura 10 presenta un diagrama de bloques de un descodificador escalable que aplicaria a un flujo de bits
escalable compuesto de dos capas de escalabilidad, por ejemplo, que comprenden una capa de base y una capa de
mejora. Este proceso de descodificacion es por lo tanto el proceso inverso al proceso de codificacion escalable de la
figura 1. El flujo escalable que se estd descodificando 10.10 se compone de una capa de base y una capa de
mejora espacial sobre la capa de base, las cuales son desmultiplexadas en la etapa 10.20 en sus respectivas capas.

La primera etapa de la figura 10 trata del proceso B12 de descodificacién de la capa de base. Este proceso de
descodificacion comienza mediante la descodificacion entropica 10.30 de cada unidad de codificacién o bloque de
cada imagen codificada en la capa de base. Esta descodificacion entropica 10.30 proporciona el modo de
codificacion, la informacién de movimiento (indices de imagenes de referencia y vectores de movimiento de bloques
codificados INTER), direccion de prediccién para prediccién intra y datos de residuos. Estos datos de residuos
consisten en coeficientes DCT cuantificados y transformados. A continuacion, estos coeficientes DCT cuantificados
sufren operaciones 10.31 de cuantificacién y transformada inversa. Se pueden afiadir datos de compensacion 10.32
de movimiento o de prediccion Intra 10.33 a estos residuos por medio de la operacion 10.34.

A continuacion se aplica la etapa 10.35 de filtro anti-efecto bloque. La imagen asi reconstruida se almacena a
continuacion en el almacenamiento intermedio 10.40 de cuadros.

A continuacién, la informacién de movimiento descodificada para bloques INTER, y los bloques reconstruidos, se
almacenan en un almacenamiento intermedio de cuadros en el primero de los descodificadores escalables de la
figura 10 (B12). Dichos cuadros contienen los datos que pueden ser utilizados como datos de referencia para
predecir una capa de escalabilidad superior.

A continuacion, la segunda etapa de la figura 10 lleva a cabo la descodificacion de una capa de mejora espacial
A12 sobre la capa de base descodificada por la primera etapa. Esta descodificacion de la capa de mejora espacial
implica la descodificacién entrdpica de la segunda capa, que proporciona los modos de codificacién, la informacion
de movimiento e informacién de prediccion intra, asi como la informacion de residuos transformados y cuantificados
de bloques de la segunda capa.
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La etapa siguiente consiste en prediccion de bloques en la imagen mejorada. La eleccion 10.51 entre diferentes
tipos de prediccion de bloque (INTRA, INTER o, en el caso del enfoque TextureRL, inter-capa) depende del modo de
prediccién obtenido a partir de la etapa 10.50 de descodificacion entropica.

En relacién con los bloques INTRA, su tratamiento depende del tipo de unidad de codificacién INTRA. En el caso de
un bloque INTRA predicho inter-capa (modo de codificacion IntraBL) 10.57, si han sido codificados datos de residuo
para el bloque, el resultado de la descodificacion entrépica 10.50 se somete a cuantificacion inversa y transformada
inversa 10.52, y a continuacion se suma mediante la operacion 10.53 al blogque situado en la misma localizacion del
bloque actual de la imagen de base, en su version descodificada, post-filtrada y sobremuestreada (en caso de
escalabilidad espacial). En el caso de un bloque INTRA, dicho bloque es totalmente reconstruido, mediante
cuantificacion inversa, transformada inversa para obtener los datos de residuo en el dominio espacial, y a
continuacion prediccion INTRA 10.54 para obtener el bloque totalmente reconstruido.

En relacién con los bloques INTER, su reconstruccion implica su compensacién 10.55 de movimiento calculada a
partir de la memoria 10.60 de cuadros, la descodificaciéon de los datos de residuo y a continuacion la adicion de su
informacién de residuo descodificada a su bloque predictor temporal. En este proceso de descodificacion de bloques
INTER, la informaciéon de movimiento asociada al bloque considerado se puede descodificar de manera predictiva,
como un refinamiento de la informacion de movimiento del bloque situado en la misma localizacién en la imagen de
base. Este aspecto se detallara a continuacion.

Como en la capa de base, la etapa 10.56 del filtro anti-efecto bloque se puede aplicar a las imagenes entregadas
desde 10.53, y almacenadas en la memoria 10.60 de cuadros antes de ser devueltas por el descodificador como
cuadros completamente descodificados 10.70. Se debe observar que en la realizacion de la invencion, la
compensacion 10.55 de movimiento utiliza realmente datos del almacenamiento intermedio 10.60 de imagenes de la
capa de mejora y del almacenamiento intermedio 10.40 de imagenes de la capa de base. Junto con los datos
muestreados, el médulo 10.80 puede estar a cargo de proporcionar dichos datos desde la capa de referencia
sobremuestreandolos.

Se pueden contemplar dos enfoques para prediccion de imagenes. Mas particularmente, la prediccion de imagenes
comprende la prediccion de informacion de movimiento. En ambos enfoques, se ve afectada la prediccién de
informacién de movimiento, pero de maneras diferentes. Los dos enfoques de la prediccién de imagenes se
describen a continuacion. Una caracteristica de estos enfoques es permitir utilizar informacion de movimiento de la
capa de referencia para la prediccién de informacion de movimiento en la capa de mejora. Esta caracteristica se
describira en mayor detalle en relacion con la figura 3, y afecta a cémo se accede a la memoria 1.4 de cuadros de la
figura 1, de la capa de referencia.

A continuaciéon se explica en detalle para ambos enfoques el caso de la prediccion de informacién de movimiento,
que es el punto clave de esta invencion.

El primer enfoque se denomina normalmente TextureRL, dado que se permite la utilizacion del modo IntraBL. Este
enfoque utiliza sintaxis de bajo nivel a nivel de bloque para sefalizar la utilizacién del modo IntraBL. Este enfoque es
denominado en ocasiones, por algunos expertos, "enfoque IntraBL".

El segundo enfoque denominado introduccién de cuadro de referencia es para utilizar principalmente cambios de
alto nivel. En particular, no se realiza ningiin cambio de sintaxis a nivel de bloque. La caracteristica principal del
enfoque de indice de cuadro de referencia es introducir imagenes (posiblemente escaladas ascendentemente
cuando la resolucién es diferente) de la capa de referencia, denominadas imagenes ILR (que significa imagenes de
referencia de capa inter (Inter Layer Reference)) en el almacenamiento intermedio de imagenes descodificadas de la
capa de mejora. Estas imagenes son introducidas a continuaciéon al final de las listas de imagen de referencia
especificas (lista LO y L1) utilizadas como imagenes de referencia en el DPB (Decoded Picture Buffer,
almacenamiento intermedio de imagenes descodificadas). La introduccion depende del tipo de segmento actual de
la capa de mejora. En un segmento P, la imagen ILR se introduce al final de la lista LO. En un segmento B, la imagen
ILR se introduce al final de ambas listas LO y L1. Este enfoque es denominado en ocasiones, por algunos expertos,
"ref_idx approach”. Con este enfoque, la informacion de movimiento de un determinado bloque se puede codificar
predictivamente utilizando un predictor temporal de informaciéon de movimiento de la capa de referencia situado en la
misma localizacién en la capa de referencia.

Cabe senalar que IntraBL en el enfoque TextureRL y la utilizacién del cuadro de referencia introducido en el enfoque
de indice de cuadro de referencia son dos modos de utilizar la informacion de capa de base para predecir la capa de
mejora. En la descripcién de esta invencién y para mayor simplicidad, se considera uno de estos enfoques cada vez,
pero no ambos al mismo tiempo.

Se describira a continuacién informacién general en relacion con informacion de movimiento, que es valida para
ambos enfoques.

Un tipico cddec de video explota las correlaciones tanto espacial como temporal entre pixeles en los respectivos
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modos Intra e Inter. La presente memoria se centra en los modos Inter, que explotan la correlacién temporal entre
pixeles del cuadro actual y de cuadros codificados/descodificados anteriormente.

En HEVC (y SHVC por extensién), el modo "Inter" es un modo de prediccion que define una direccion de prediccion
temporal. Se definen ajustes de 0 a 2 de la informacién de movimiento, dependiendo de esta direccion temporal. Si
la direccién de prediccion "Inter" es igual a 0, el bloque esta codificado con el modo Intra, y no contiene ninguna
informacién de movimiento. Si la direccién de prediccion "Inter" es igual a 1, el bloque contiene informacion de
movimiento de una lista de cuadros de referencia denominada LO. Si la direccion de prediccion "Inter" es igual a 2, el
blogue contiene informacién de movimiento de otra lista de cuadros de referencia denominada L1. Si la direccion de
prediccién "Inter" es igual a 3, el bloque contiene informacién de movimiento de ambas listas LO y L1.

La informacion de movimiento consiste en la siguiente informacioén, un indice (ref_idx) en una lista de cuadros de
referencia y un vector de movimiento que tiene dos componentes: valores de movimiento horizontal y vertical. Estos
valores corresponden a un desplazamiento espacial en términos de pixeles entre la posicion del bloque actual y el
bloque predictor temporal en el cuadro de referencia. Este desplazamiento puede tener precisién sub-pixel (0, 1, 2 o
3 cuartos de pixel).

Las direcciones de prediccién "Inter" 1 y 2 mencionadas anteriormente corresponden a predicciones unidireccionales
y no se pueden utilizar en segmentos | (= segmento codificado Intra) sino en segmentos P (segmento predicho) y B
(Bi-predicho). Una imagen de un tipo particular (I, P o B) se compone de por lo menos un segmento del mismo tipo.
La direccion 3 de prediccién "Inter" se denomina prediccion bidireccional, y se puede utilizar solamente en
segmentos B. En este caso, se consideran dos predictores de bloque, uno para cada lista LO y L1. Por consiguiente,
se consideran dos indices de cuadro de referencia, asi como dos vectores de movimiento. El predictor de bloques
Inter para bi-prediccion es el promedio, pixel a pixel, de estos dos bloques a los que apuntan estos dos vectores de
movimiento. El predictor de bloques corresponde en este caso a la nociéon de unidad de prediccion o bloque de
prediccién en HEVC o SHVC.

Tal como se ha descrito anteriormente, la informacion de movimiento en HEVC es codificada mediante codificacion
predictiva, utilizando una serie de predictores de informacién de movimiento, entre los que esta la informacion de
movimiento situada en la misma localizacion temporalmente. Por lo tanto es necesario, para cada cuadro que se
utiliza como cuadro de referencia, almacenar en los lados del codificador y del descodificador su informacion de
movimiento relacionada. Esta informacion de movimiento se comprime para reducir su tamafo en la memoria
dedicada de informacién de movimiento.

HEVC utiliza por lo tanto una granularidad particular para representar el movimiento. Esto se representa en la figura
5. Para cada bloque 5.0 de 16x16 pixeles, la granularidad minima utilizada por HEVC es de 4x4 pixeles, con el
resultado de 16 elementos potenciales de informacién de movimiento, uno para cada bloque 4x4. La compresion de
informacién de movimiento consiste en mantener solamente la informacién de movimiento correspondiente al bloque
4x4 izquierdo superior 5.1 para un determinado bloque 5.0.

El proceso de compresion de informacion de movimiento se puede producir en cuanto se ha realizado la eleccion
final para un bloque de 16x16 y este se ha codificado, pero es mas sencillo visualizarlo como realizdndose una vez
que ha sido codificada toda la imagen. Para mayor simplicidad, se puede considerar que este se lleva a cabo
después del proceso de filtro de bucle adaptativo, y antes de que la imagen descodificada se ponga en el
almacenamiento intermedio de imagenes descodificadas (DPB, decoded picture buffer). Este proceso de compresion
se puede describir como una busqueda particular: para determinadas coordenadas de pixel X e Y, la informacion de
movimiento se obtiene de la posicién X' = (X>>4)<<4 e Y' = (Y>>4)<<4, donde los operadores '>>'y '<<' se describen
como sigue.

X >>y representa el desplazamiento aritmético hacia la derecha de una representacion de enteros de complemento
a dos de x por y digitos binarios. Esta funcion esté definida solamente para valores enteros no negativos de y. Los
bits desplazados en el MSB como resultado del desplazamiento hacia la derecha tienen un valor igual al MSB de x
anterior a la operacién desplazamiento.

X <<y representa desplazamiento aritmético hacia la izquierda de una representacion de enteros de complemento a
dos, de x por y digitos binarios. Esta funcion esta definida solamente para valores enteros no negativos de y. Los
bits desplazados en el LSB como resultado del desplazamiento hacia la izquierda tienen un valor igual a 0.

Cabe senalar que algunas implementaciones pueden utilizar un almacenamiento intermedio para almacenar el
correspondiente movimiento comprimido.

En el disefio de HEVC, los vectores de movimiento son codificados mediante codificacién predictiva, utilizando una
serie de predictores de informacién de movimiento. Para un bloque INTER-codificado, existen 3 submodos,
denominados submodos de codificacion de bloques Skip, Inter y Merge. El submodo Inter utiliza un procedimiento
particular de prediccion del movimiento denominado AMVP, y utiliza datos de textura de residuos. Los submodos
Skip y Merge utilizan el mismo procedimiento de prediccion del movimiento (pero el primero no utiliza datos de
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residuo). Este procedimiento de prediccion permite la seleccion del mejor predictor de informacién de movimiento a
partir de un conjunto determinado, donde el conjunto se compone de informacién de movimiento espacial y temporal.

Se describird el modo de prediccion de informacién de movimiento denominado modo Merge, y cédmo aplica a
ambos enfoques mencionados anteriormente: TextureRL e indice de cuadro de referencia. Esto se utiliza para 2
submodos de codificacion INTER: los submodos Skip y Merge. A continuacién se detalla un esquema equivalente,
que puede ser utilizado en modo AMVP.

La figura 3 muestra un diagrama de flujo genérico para el esquema de predictor de informacién de movimiento
Merge para los submodos Merge y Skip en el lado del codificador, denominado abreviadamente "el modo Merge". El
principio del modo Merge es utilizar la prediccion de vectores de movimiento para la compensacion de movimiento
sin codificar ningun refinamiento del movimiento. El médulo 3.3 de generacion de predictores de informacién de
movimiento genera el conjunto 3.4 de predictores de informacion de movimiento, en base al campo 3.1 de
informacién de movimiento, como se describe en detalle a continuacién. La seleccion 3.7 de tasa/distorsion del
mejor predictor de informacion de movimiento se aplica entre el conjunto 3.4 de predictores de informacion de
movimiento. Esto genera un indice 3.8 de predictor de vector de movimiento, que ha de codificarse.

El médulo 3.14 de conversion convierte dicho indice en un cddigo unario truncado 3.15: para un valor N a codificar,
se genera una palabra de coédigo de longitud N+1, excepto para el valor maximo de N, que requiere en cambio N
bits. Este cddigo consiste en N bits ajustados a 7, y un bit final ajustado a 0. Si el valor N es igual al numero maximo
de candidatos, entonces no es necesario el bit terminal, y la longitud de la palabra de cédigo es por lo tanto N.
Debido a dicho valor maximo, el nimero de candidatos Merge (normalmente 5 por HEVC), se puede seleccionar a
nivel del segmento (elemento de sintaxis five_minus_max_num_merge _cand en HEVC), la etapa 3.14 tiene en
cuenta el nimero maximo de predictor 3.16.

La palabra 3.15 de cddigo generada es a continuacién codificada por entropia mediante la etapa 3.12 de codificacion
entropica:

- el primer bit utiliza codificacion aritmética con un contexto especifico;
- los bits restantes utilizan codificacion por derivacién, es decir, se genera un bit real.

La figura 4 muestra el diagrama de flujo para el correspondiente proceso de descodificacion. En la primera etapa, el
médulo 4.2 genera el conjunto 4.8 de predictores de informacion de movimiento en base al campo 4.1 de
informacién de movimiento del cuadro actual y de los cuadros anteriores. El nimero maximo 4.16 de predictores de
movimiento ha sido descodificado a partir del elemento de sintaxis five_minus_max_num_merge_cand situado en la
cabecera del segmento. Este se utiliza a continuacion en 4.6 para extraer la palabra de cédigo 4.14 de predictor de
informacién de movimiento. Esta palabra de cédigo es convertida por la etapa 4.15 en un indice 4.9 de predictor. El
predictor de informaciéon de movimiento 4.10 a utilizar se extrae a continuacion del conjunto 4.8 de acuerdo con este
valor 4.9 de indice de predictor. Este predictor se utiliza a continuacién como la informacién de movimiento real
durante compensacién de movimiento.

Un predictor de informacién de movimiento o candidato contiene toda la informacion de movimiento: direccién (es
decir, disponibilidad de un vector de movimiento e indice de referencia dentro de una lista), indice de cuadro de
referencia y vectores de movimiento. Se generan varios candidatos mediante el proceso de obtencién Merge
descrito a continuacion, teniendo cada uno un indice. En HEVC, el nimero maximo de candidatos Max_Cand es por
defecto igual a 5, pero se puede reducir a 1. Se esta describiendo en este caso la determinaciéon de predictor de
informacién de movimiento Merge, con partes especificas para los enfoques de TextureRL y de indice de cuadro de
referencia.

La figura 9 es el diagrama de flujo del proceso de obtencion de informacién de movimiento de los modos Merge. En
la primera etapa de la obtencién, en los enfoques tanto de nucleo HEVC, de TextureRL como de indice de cuadro de
referencia, se consideran 7 posiciones de bloque, 9.1 2 9.7.

Ademas, en el caso del enfoque TextureRL, se considera otro candidato, el SMVP 9.0 (donde SMVP se refiere a
predictor de vector de movimiento espacial (spatial motion vector predictor)), tal como se ha descrito en lo anterior.
Estas posiciones son las posiciones espaciales y temporales representadas en la figura 2. Cada posicion tiene el
mismo nombre en ambas figuras. Este SMVP no existe en el enfoque de indice de cuadro de referencia.

El médulo 9.8 comprueba la disponibilidad de la informacién de movimiento espacial, y en el enfoque TextureRL, el
SMVP asimismo para una capa de mejora. Este selecciona como mucho 4 predictores de informacién de
movimiento. En este mddulo, un predictor esta disponible si existe en la capa de referencia y si este bloque no esta
codificado INTRA. Ademas, en lo que sigue, dentro del enfoque TextureRL, cualquier candidato a afnadir es
comparado asimismo con el SMVP ademas de cualquier otra informacién de movimiento, y es afiadido de hecho
solamente si es diferente. Por ejemplo, el candidato "izquierdo", designado A1 o0 9.1, es comparado asimismo con el
SMVP y anadido como segundo si existe movimiento en la posicién X2, o como primero en caso contrario. Esta
comparacion, también en lo que sigue, se realiza comprobando que:
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- la informacién de movimiento de dos candidatos tiene la misma direccién de prediccion;
- si es el caso, para cada elemento de informacién de movimiento asociado con la direccién de prediccién:

o que se hace referencia al mismo cuadro (es decir, el mismo valor del indice ref_idx);
o que los vectores de movimiento son idénticos en sus coordenadas tanto vertical como horizontal.

La seleccién y la comprobacion de estos 5 vectores de movimiento se describen en las condiciones siguientes:

¢ En el enfoque TextureRL, si la informacion de movimiento 9.0 de la posicion X2 situada en la misma localizacién
de la posicion central X1 de la PU esta disponible 9.8, esta es escalada y utilizada como el primer candidato en la
lista 9.10.

¢ Si la informacion de movimiento "izquierdo" A1 9.1 esta disponible 9.8, lo que significa que existe, y si este bloque
no esta codificado Intra, la informacion de movimiento del bloque "izquierdo" es seleccionada y utilizada como el
primer candidato en la lista 9.10.

¢ Si la informaciéon de movimiento "superior" B1 9.2 esta disponible 9.8, el bloque "superior" candidato se compara
9.9 con A1 (si existe). Si B1 es igual a A1, B1 no se afade a la lista de candidatos espaciales 9.10, de lo contrario se
anade.

¢ Si la informacion de movimiento "superior derecho” B0 9.3 esta disponible 9.8, el vector de movimiento de
"superior derecho" se compara con 9.9 de B1. Si BO es igual a B1, BO no se afade a la lista de candidatos
espaciales (9.10), de lo contrario se ahade.

e Si el vector de movimiento "inferior izquierdo" A0 9.4 esta disponible 9.8, la informacién de movimiento de "inferior
izquierdo" se compara 9.9 con A1. Si AO es igual a A1, A0 no se afade a la lista de candidatos espaciales 9.10, de lo
contrario se ariade.

¢ Si la lista de candidatos espaciales no contiene 4 candidatos, se comprueba 9.8 la disponibilidad de la informacién
de movimiento "superior izquierdo" B2 9.5, si esta disponible; el vector de movimiento de "superior izquierdo" B2 se
compara 9.9 con A1y B1. Si B2 es igual a A1 o B1, B2 no se afade a la lista de candidatos espaciales 9.10, de lo
contrario se afade.

Al término de esta etapa, la lista 9.10 contiene de 0 a 4 candidatos.

Para el candidato temporal, se pueden utilizar dos posiciones: H 9.6 correspondiente a la posicién inferior derecha
BR1 del blogue situado en la misma localizacién, o el centro C 9.7 del bloque situado en la misma localizacion
(situado en la misma localizacién significa el bloque en la misma posicién en un cuadro temporalmente diferente)
correspondiente a la posicion central X1 del bloque actual. Estas posiciones estan representadas en la figura 2.

En primer lugar, se verifica 9.11 la disponibilidad del bloque en la posicién H 9.6. Si no esta disponible, entonces se
verifica a continuacion 9.11 el bloque en la posicion central 9.7. Si por lo menos esta disponible una informacién de
movimiento en estas posiciones, esta informacién de movimiento temporal se puede escalar si es necesario 9.12
para que sea homogénea con la informaciéon de movimiento procedente del cuadro de referencia con indice 0, para
ambas listas LO y L1 si es necesario, con el fin de crear el candidato temporal 9.13; el candidato temporal es
introducido a continuacioén en la lista de candidatos Merge inmediatamente después de los candidatos espaciales.

Ademas, la posicion final para el candidato temporal, H o central dependiendo de la disponibilidad, esta obligada a
permanecer dentro del mismo CTB (que significa bloque de arbol de codificacion (Coding Tree Block)) o su contiguo
derecho con el fin de reducir los accesos a memoria.

Es importante observar que, para todas las capas y todos los enfoques, pero con la maxima importancia en la capa
de referencia, este predictor de informacion de movimiento es determinado y afiadido condicionalmente en funcion
de:

- si dicho predictor temporal de informacion de movimiento (TMVP, temporal motion information predictor) esta
deshabilitado a nivel de secuencia, por ejemplo utilizando el indicador sps_temporal_mvp_enable_flag localizado en
el SPS (que significa conjunto de parametros de secuencia (Sequence Parameter Set)) -esto es particularmente
relevante para una realizacién de la invencion;

- en caso de que esté habilitado a nivel secuencia, si esta inhabilitado a nivel segmento, por ejemplo utilizando el
indicador enable_temporal_mvp_flag localizado en la cabecera de segmento.

El hecho de que este predictor de informacién de movimiento se pueda inhabilitar, junto con como se ve afectado
por la compresion de memoria de vectores de movimiento, desempefia un papel importante en el proceso descrito y
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en cémo se obtiene el predictor SMVP 9.0.

En segundo lugar, en el enfoque de indice de cuadro de referencia, este predictor temporal de informacién de
movimiento puede proceder del cuadro insertado. Tal como se describird a continuacion, dicha informacién de
movimiento se obtiene de hecho del campo de movimiento comprimido del cuadro de la capa de referencia.

Si la cantidad de candidatos (Nb_Cand) 9.14 es estrictamente inferior al nUmero maximo de candidatos Max_Cand,
5 por defecto y como mucho, los candidatos combinados se generan en una etapa 9.15, de lo contrario, la lista final
de candidatos Merge se construye en una etapa 9.18. El médulo 9.15 se utiliza solamente cuando el cuadro actual
es un cuadro B, y genera varios candidatos en base a los candidatos disponibles en dos listas Merge en una etapa
9.15. Esta generacién consiste en la combinacion de una informacién de movimiento de un candidato de la lista LO
con otra informacién de movimiento de un candidato diferente de la lista L1.

Si el nimero de candidatos (Nb_Cand) 9.16 es estrictamente inferior al nimero maximo de candidatos Max_Cand,
se ahaden candidatos con informaciéon de movimiento nula sin desplazamiento (0, 0) (es decir, los valores de los
vectores de movimiento son todos iguales a cero), etapa 9.17, incrementando Nb_Cand, hasta que Nb_Cand es
igual a Max_Cand.

Al término de este proceso, la lista final de candidatos Merge esta construida en una etapa 9.18.

La especificacion actual para SHVC (extension escalable de HEVC) no utiliza un predictor de informacion de
movimiento obtenido a partir de la capa de referencia en el modo AMVP, pero este se puede introducir como sigue.

La figura 12 muestra la obtencién del conjunto de predictores de informacién de movimiento AMVP. Este proceso se
utiliza para codificar predictivamente la informacion de movimiento. En comparacién con el modo Merge, es
necesario transmitir informacién adicional: una direccion de prediccién, y para cada elemento de informacion de
movimiento a transmitir, se transmite asimismo un indice de cuadro de referencia, un indice de predictor y un residuo
de informacion de movimiento.

El indice de predictor depende del niumero de candidatos: HEVC tiene que generar como maximo 2 predictores de
informacién de movimiento. En ese caso, Max_Cand en esta figura se iguala a 2, pero se puede concebir utilizar 3
para una capa de mejora. El primer candidato espacial se selecciona entre los bloques izquierdos A0 12.1 y A1 12.2,
para posiciones similares a las del modo Merge.

Los dos predictores espaciales de informacién de movimiento del modo AMVP se escogen entre los anteriores y
entre los bloques izquierdos incluyendo los bloques de esquina superior y el bloque de la esquina izquierda, de
nuevo tal como para el modo Merge. Este predictor izquierdo Cand1 12.9 es seleccionado 12.8 entre los bloques
"inferior izquierdo" AO e "izquierdo" A1. En este orden especifico, se evallan las siguientes condiciones hasta que se
encuentra un valor de informaciéon de movimiento para la informacion de movimiento a partir de la misma lista de
referencia y la misma imagen de referencia, o de la informacién de movimiento de la otra lista de referencia y de la
misma imagen de referencia.

El anterior predictor de informacién de movimiento Cand2 12.11 se selecciona en una etapa 12.10 entre "superior
derecho" B0 12.3, "superior" B1 12.4 y "superior izquierdo" B2 12.5 en este orden especifico, con las mismas
condiciones que se describen a continuacion. A continuacion se compara Cand1 y Cand2 para eliminar uno de estos
predictores de informaciéon de movimiento si son iguales 12.15. Después de este recorte, el nimero de candidatos
se compara con Max_Cand en una etapa 12.16: si son iguales, entonces la lista de candidatos de informacion de
movimiento AMVP esta completamente determinada, y el proceso finaliza en la etapa 12.23.

De lo contrario, si el nimero de candidatos esta por debajo de Max_Cand, el predictor de movimiento temporal
Cand3 12.14 se obtiene tal como en el modo Merge y se anade, si existe, en una etapa 12.17. Para ello, la posicién
inferior derecha (H) 12.6 se considera en primer lugar en el médulo 12.12 de comprobacion de disponibilidad. Si esta
no existe, se selecciona el centro del bloque situado en la misma localizacion 12.7.

A continuacién, se compara de nuevo el nimero de candidatos afiadidos con el nimero maximo de candidatos, en
una etapa 12.18. Si se alcanzado este nimero maximo, se construye la lista final de predictores AMVP en la etapa
12.23. De lo contrario, la etapa 12.19 comprueba si se esta construyendo una lista para una capa de mejora. Si no,
se reanuda la construccién de lista cléasica en la etapa 12.22, donde se afiaden a la lista tantos candidatos cero
como sea necesario para alcanzar el maximo, y por lo tanto esta se completa y finaliza en la etapa 12.23. De lo
contrario, se produce un proceso especifico, donde el candidato SMVP se obtiene de la capa de referencia
siguiendo el célculo descrito a continuacion. Cuando esto se ha realizado, se reanuda el procesamiento normal en la
etapa 12.22.

Se ha elegido mostrar la utilizacion de este candidato después de Cand3. Por supuesto, es obvio imaginar utilizarlo

antes de Cand3, entre Cand1 y Cand2 o entre Cand2 y Cand3. En todos los casos, se puede realizar una
comparacioén adicional en el proceso de recorte para tener en cuenta el nuevo candidato SMVP.
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Cuando se considera aplicar el modo Merge al enfoque TextureRL, el modo Merge afiade un nuevo predictor de
informacién de movimiento, el SMVP, en la capa de mejora obtenida a partir de su capa de referencia. Dicho
predictor de informacién de movimiento procede actualmente de la informacién de movimiento utilizada para
determinar el candidato temporal en la capa de referencia, que esta comprimida. La figura 6 muestra
esquematicamente los principios del enfoque TextureRL. La descripcién se refiere en este caso al componente de
color luma de la imagen, pero el proceso aplica también a los componentes de color croma.

En la figura 6 se representa una imagen 6.1 de la capa de mejora y su imagen 6.2 de la capa de referencia, con una
relaciéon espacial de R (habitualmente 1, 1,5 0 2) entre 6.1 y 6.2. Cualquiera que sea el valor de R, se utiliza la
expresion "escalamiento ascendente" como el proceso de remuestreo aplicado a una capa de referencia para que se
corresponda con las dimensiones de la capa de mejora. Si R es igual a 1, el remuestreo produce una salida idéntica
a la entrada. El remuestreo inverso se denomina "escalamiento descendente". La imagen de capa de mejora esta
subdividida en una parrilla que representa la granularidad de la imagen. Cada uno de los cuadrados menores se
denomina una muestra en el siguiente texto.

A continuacién, para una determinada unidad de predictor 6.3, representada con un cuadrado de linea gruesa, el
proceso consiste en:

A. Calcular la localizacién central 6.4 (xPCtr, yPCtr) del bloque de prediccién de luma considerado 6.3, que se
obtiene como sigue

o XPCtr = xP + nPbW / 2
o yPCtr = yP + nPbH / 2

= xP, yP especifican la muestra superior izquierda 6.6 del bloque de prediccion de luma actual con respecto a la
muestra 6.7 de luma superior izquierda de la imagen actual.
= nPbW y nPbH especifican la anchura y la altura del bloque de prediccion de luma.

B. Realizar escalamiento descendente de sus coordenadas de acuerdo con el factor de escala R (1, 1,5y 2,0)
para encontrar la posicién 6.5 situada en la misma localizacion en la imagen 6.2 de la capa de referencia;

o XPCtrRL = (xPCtr * PicWRL + ScaledW / 2) / ScaledW

o yPCtrRL = (yPCtr * PicHRL + ScaledH / 2) / ScaledH

= Las variables PicWRL y PicHRL se igualan a la anchura y la altura de la imagen de la capa de referencia.
= El valor de ScaledH adopta el valor de R * PicHRL y el valor de ScaledW es igual al valor de R * PicWRL.

C. Recuperar la informacién de movimiento en dicha localizaciéon a partir de la imagen 6.2 de la capa de
referencia, identificando un bloque de predicciéon de luma blPb 6.8, con el nimero 1, que abarca la localizacion
modificada proporcionada por ((xPCtrRL >> 4) << 4, ( yPCtrRL >> 4) << 4) en el interior de la imagen de la capa
de referencia. Esto corresponde a la etapa de integracién de movimiento de la capa de referencia.

o La localizacién luma (xPRL, yPRL) se iguala entonces a la muestra superior izquierda 6.8 del bloque de
predicciéon de luma situado en la misma localizacién, especificado por bIPb con respecto a la muestra luma
superior izquierda de la imagen de la capa de referencia.

D. Si la informacién correspondiente no es intra, extraer los vectores de movimiento MVg. y someterlos a
escalamiento ascendente de acuerdo con la relacion R. La operacion genera basicamente el vector de
movimiento espacial cuyo valor SMVP es igual a: SMVP=rnd(R*MVg.(rnd(xPRL/R), rnd(yPRL/R), donde rnd(.)
representa un proceso de redondeo). Junto con los indices de cuadro de referencia asociados a este vector de
movimiento espacial, esto constituye el predictor de vector de movimiento espacial introducido al inicio del
conjunto.

El actual disefio de SHVC para la TextureRL exige que los vectores de movimiento para los valores de la capa de
referencia MVgL se obtengan del almacenamiento intermedio de compresion de movimiento de la capa de referencia,
tal como se ve en la etapa C anterior. Esto es necesario debido a que la informacién de movimiento correspondiente
al bloque 4x4 6.8 es la Unica mantenida para el bloque de 16x16 integro por el proceso de compresion de
informacién de movimiento.

Considerando a continuacién el enfoque de indice de cuadro de referencia, en ese caso, la informaciéon de
movimiento del nuevo cuadro, que se introduce en la lista de referencia de la capa de mejora, procede también de
dicho campo de informacion de movimiento comprimido. Dicha informacién de movimiento puede ser utilizada a
continuacion para determinar el predictor temporal, tal como se ha descrito anteriormente.
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Se detalla a continuacion cémo se obtiene este movimiento. Para un determinado bloque de 16x16, se selecciona el
centro de dicho bloque, y esta posicién se utiliza equivalentemente a la que se ha descrito anteriormente para
encontrar la correspondiente informacion de movimiento. Se van a detallar las etapas correspondientes para el
componente luma. Cabe destacar que la mayoria de las partes son esencialmente idénticas al proceso descrito en
relacion con la figura 6, y se mantienen las definiciones para las variables idénticas. Estas son:

A. La localizacién central (xPCtr, yPCtr) del bloque de prediccion de luma se obtiene como sigue (los nombres de
variables se definen en la seccién anterior):

xPCtr = xP + 8
yPCtr=yP + 8

B. Realizar el escalamiento descendente de sus coordenadas de acuerdo con el factor de escala R (1, 1,5y 2,0)
para encontrar la posicién situada en la misma localizacion en la imagen de la capa de referencia;

xPCtrRL = ( xPCtr * PicWRL + ScaledW / 2) / ScaledW
yPCtrRL = ( yPCtr * PicHRL + ScaledH /2 ) / ScaledH

Las variables PicWRL y PicHRL se igualan a la anchura y la altura de la imagen de la capa de referencia.
El valor de ScaledH adopta el valor de R * PicHRL y el valor de ScaledW es igual al valor de R * PicWRL.
C. La posicidn situada en la misma localizacion (xRL, yRL) se obtiene como sigue

XRL = (xRef>>4)<<4
yRL=(yRef>>4)<<4.

D. El vector de movimiento de la capa de referencia se obtiene como sigue. Basicamente, la operacién genera
los vectores de movimiento del valor RL_MV de la capa de referencia como sigue: RL_MV = rnd(R*MV(rnd(xPRL
/R), rnd(yPRL/R)).

Esta informacién se utiliza a continuaciéon como si fuera la salida de la compresion de informacién de movimiento.
Esto permite utilizar la informaciéon de movimiento de la capa de referencia para predecir informacion de movimiento
en la capa de mejora. A diferencia del enfoque TextureRL, la informacién de movimiento tiene una granularidad mas
gruesa pero puede ser utilizada como un predictor temporal de informacion de movimiento, tanto para el proceso de
determinacion de listas Merge como para el de AMVP utilizado para bloques inter.

Una vez se ha presentado la estructura global de un cédec escalable, los dos enfoques y como estos utilizan
informacién de movimiento para prediccion, se puede resumir lo siguiente.

En el enfoque TextureRL, un nuevo predictor de informacién de movimiento en la capa de mejora se obtiene a partir
de su capa de referencia. Dicho predictor de informacién de movimiento procede habitualmente de la informacion de
movimiento utilizada para determinar el candidato temporal en la capa de referencia, que esta comprimida. Por lo
tanto, la compresién afecta a la obtencién de este, y por lo tanto al modo Merge. En el modo AMVP, si se presenta
un candidato escalable, la compresion también se veria afectada. Los modos AMVP y Merge en el enfoque de indice
de cuadro de referencia siempre se ven afectados, dado que también utilizan el predictor de vector de movimiento
temporal y, si el cuadro al que se hace referencia es el que se ha introducido, este predictor procederia entonces del
movimiento del cuadro de la capa de referencia.

En el enfoque de indice de cuadro de referencia, la informacién de movimiento del nuevo cuadro, que se introduce
en la lista de referencia de la capa de mejora, procede también de dicha informacién de movimiento comprimido.

Tal como se ha explicado en relacién con la figura 6, la informaciéon de movimiento almacenada en la capa de
referencia esta comprimida. Esto significa que para un bloque de 16x16 completo, donde existen inicialmente hasta
16 elementos de informacién de movimiento, uno para cada bloque 4x4 contenido dentro del bloque de 16x16, se
mantiene solamente uno, habitualmente el relativo al bloque 4x4 superior izquierdo.

En el proceso de obtenciéon de predictores de informacién de movimiento cuando se requiere informacion de
movimiento de la capa de referencia, debido a esta compresién la informacion de movimiento utilizada es la que esta
disponible, es decir la informacion de movimiento asociada con el bloque 4x4 superior izquierdo. Haciendo
referencia de nuevo a la figura 6, cuando se busca la informacién de movimiento asociada con el punto 6.5 situado
en la misma localizacion, correspondiente al centro 6.4 de la unidad de codificacién a codificar, se utiliza la
informacién de movimiento asociada con el bloque 4x4 superior izquierdo 6.8 que ha recibido el nimero 1. Se debe
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observar que la informacion de movimiento asociada con el bloque 4x4 superior izquierdo que ha recibido el nimero
3, correspondiente a la informaciéon de movimiento mantenida después de la compresién para el bloque de 16x16
situado debajo, estd mas cerca de la posicion del punto 6.5 situado en la misma localizacién, y por lo tanto es
probable que sea mas relevante que la informacién de movimiento del bloque 4x4 6.8.

Se puede medir que esta eleccion no dptima de la informacion de movimiento debido al proceso de compresion
aplicado a la informaciéon de movimiento en la capa de referencia provoca una pérdida de eficiencia de codificacién.
En una realizacion de la invencion, el proceso de obtencion del predictor de informacion de movimiento esta
adaptado para superar este problema de posicién.

La figura 7 detalla el proceso adaptado en el contexto del enfoque TextureRL. Este se puede aplicar en el proceso
de obtencion de tanto AMVP como Merge, en una capa de mejora. Este proceso modificado de obtencién Merge
puede estar localizado en el modulo 1.23 de estimacién de movimiento en la figura 1 del codificador, y del médulo
10.55 de estimacién de movimiento en la figura 10 del descodificador. Esencialmente, todo esto ocurre cuando se
determina el candidato de SMVP 9.0 en la figura 9.

La etapa 7.1 inicializa el proceso calculando la posicién para la que determinar el movimiento en la capa de
referencia, por ejemplo ajustando la informacién de unidad de predictor actual (dimensiones/posicién) y obteniendo
el centro de dicha unidad de predictor. La adaptacion principal reside en la etapa 7.3, que corrige la posicién. Esto se
realiza en primer lugar por medio de las siguientes 2 posibilidades.

En una primera realizacion, para una determinada coordenada X obtenida para la posicion en la capa de referencia,
por ejemplo xPCtrRL o yPCtrRL descritas anteriormente, se calcula un nuevo valor realizando una operacién de
redondeo de acuerdo con dos parametros ry M.

Por ejemplo, el nuevo X' se puede calcular como sigue:
X =|(X+r)/M)|*M;

donde |x|representa el truncamiento de x, que significa tomar su parte entera. M puede ser una potencia de 2, en
esta realizacion, M = 16 para corresponderse a la granularidad del movimiento comprimido HEVC. En esta
realizacién, se utiliza r = 4 y no la eleccion mas natural r = 8, ya que proporciona una mejor eficiencia de
codificacién.

Lo mismo se puede aplicar a la otra coordenada. Solamente como ejemplo comparativo, es posible elegir diferentes
valores de los parametros r y M.

En un ejemplo comparativo, la correccion de la posicién se puede basar en una tabla de consulta. En este caso,
dadas unas coordenadas (X, Y), se puede definir una tabla de correcciones F[X, Y] para, por lo menos, una de las
coordenadas. Esta tabla puede ser diferente para cada coordenada. La tabla puede asimismo indexarse solamente
mediante una de las coordenadas, es decir, X 0 Y. La tabla puede asimismo reducirse utilizando como indice un
valor relativo a la coordenada en lugar de la propia coordenada, por ejemplo, la correccion se puede obtener
mediante F[X moédulo M] en lugar de F[X], donde M = 2N es un valor tipico. En un ejemplo, M = 16.

En todos los casos, el valor correctivo (ya sea un valor de r 0 una tabla para por lo menos un componente) se puede
transmitir en informacién de sintaxis de alto nivel y recuperarse de la misma, por ejemplo en el conjunto de
parametros de video, el conjunto de parametros de secuencia, el conjunto de parametros de imagen o la cabecera
de segmento. En el caso de transmitirse por lo menos un valor de r:

- un indicador de bit puede indicar si el valor de r es un primer o un segundo valor, por ejemplo 0 y 4 (en cuyo caso,
se puede ver como un indicador activado/desactivado para la correccion);

- un codigo puede indicar el valor explicito de r, por ejemplo un cédigo unario truncado que representa el valor de r
menos 4, por ejemplo secuencias binarias '0' parar =4, '10'para R =5, '110','1110'y '1111' para los otros valores.

Es importante observar en lo anterior que solamente puede estar afectada una coordenada, en particular la abscisa,
dado que modificar la ordenada conduciria a recuperar informacion de movimiento de un area de memoria diferente
y provocaria, por lo tanto, accesos a memoria adicionales.

Siguiendo este requisito de reducir los accesos a memoria, por lo menos un valor corregido se puede modificar a
otro valor, siendo posiblemente este otro valor el valor original, si dicho valor corregido no se corresponde con un
criterio, tal como satisfacer un umbral. Dicho umbral puede ser la dimension de la imagen a lo largo de la
coordenada, de tal modo que no se pueda producir ninguna busqueda fuera de la imagen. Alternativamente, dicho
umbral puede ser el limite de un area de memoria a lo largo de dicha coordenada. El a&rea de memoria corresponde
habitualmente a un conjunto predeterminado de la mayor unidad de codificacién en la capa de referencia. Esta area
de memoria se mostrara con mayor detalle en la figura 13.
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A continuacién se reanuda la determinacién normal de predictores en la etapa 7.4. La informaciéon de movimiento se
recupera del almacenamiento intermedio de movimiento comprimido utilizando la posicién de salida de la etapa 7.3.
Si esta es intra (es decir, no existe movimiento), el candidato se marca como tal en la etapa 7.8, en particular no
calculando ni anadiendo ningun predictor a la lista de candidatos Merge, finalizando por lo tanto el proceso de
obtencién en la etapa 7.9. De lo contrario, se realiza un escalamiento ascendente del correspondiente movimiento
para corresponderse con las dimensiones de la capa de mejora.

La figura 8 muestra el proceso adaptado en el contexto del enfoque de indice de cuadro de referencia. Este se
puede aplicar en el proceso de obtencion de tanto AMVP como Merge en una capa de mejora. Este proceso
adaptado esta localizado en el almacenamiento intermedio 1.24 de cuadros o bien en el médulo 1.23 de estimacion
de movimiento en el codificador de la figura 1, y en el almacenamiento intermedio 10.60 de cuadros o en el médulo
10.55 de estimacion de movimiento del descodificador en la figura 10. De hecho, afecta al contenido de la memoria
de cuadros en relacién con la informacién de movimiento comprimido.

Por lo tanto, la etapa 8.1 inicializa el proceso de obtencion de predictores de informacion de movimiento ajustando el
blogue de 16x16 actual al primero en la imagen de capa de mejora. En la etapa 8.2 se determina la posicion del
centro de la unidad de codificacién 16x16, y en la etapa 8.3 se encuentra la correspondiente posicion situada en la
misma localizacion en la capa de referencia. La nueva etapa 8.4 donde se encuentra la posicion esta corregida. Se
puede hacer referencia a la anterior etapa 7.1 para ver los detalles de la correccion, aplicando lo mismo en este
caso.

En la etapa 8.5 se comprueba si el movimiento en dicha posicion es intra. En caso afirmativo, el movimiento del
bloque de 16x16 se ajusta a continuacion como intra en la etapa 8.7, de lo contrario, los vectores de movimiento son
obtenidos y escalados ascendentemente para corresponderse con las dimensiones de la capa de mejora, y los
vectores de movimiento sometidos a escalamiento ascendente, los indices de referencia y las disponibilidades se
ajustan como los predictores de informacién de movimiento del actual bloque de 16x16 en la etapa 8.8.

La etapa 8.9 prepara la siguiente iteracion verificando si el bloque actual es el Gltimo en la imagen. Si este es el
caso, la informacién de movimiento para el nuevo cuadro esta entonces completamente determinada, y el proceso
finaliza en la etapa 8.11. De lo contrario, el bloque actual se ajusta al siguiente bloque de 16x16 en la etapa 8.10, y
la iteracion vuelve a la etapa 8.2.

La figura 13 muestra los detalles de lo que se define como un area de memoria. Dada una imagen 13.4 de la capa
de referencia y su imagen asociada 13.5 de la capa de mejora, se puede definir un area 13.6 para la que aplicar el
proceso de determinaciéon de movimiento, por ejemplo un CTB. Se puede aplicar una restriccion de accesos a
memoria (por ejemplo, en caso de un codificador canalizado, o de descodificacion donde se procesan CTB de la
capa de mejora inmediatamente después de los CTB de la capa de referencia situados en la misma localizacion), y
por lo tanto se puede definir en un primer aspecto de la invencion un area 13.1 situada en la misma localizacién, en
el interior del cuadro 13.4 de la capa de referencia. El area de memoria mencionada en las etapas 7.1 y 8.4
corresponde en un primer aspecto al area 13.2 que contiene 13.1, en este caso compuesta de 2 CTB de la capa de
referencia: las posiciones corregidas encontradas para cualquier parte de 13.6 tienen que permanecer dentro del
area 13.2. De manera menos restrictiva, se puede imponer que el area de memoria puede comprender una columna
adicional de CTB a la derecha del area 13.2, teniendo como resultado el area 13.3. Se puede comprender que la
limitacion se basa en este caso en 13.6, pero se puede utilizar cualquier tamafio de area en la capa de mejora, o
memoria aumentada en la capa de referencia.

La figura 11 es un diagrama de bloques esquematico de un dispositivo informatico 11.0 para la implementacién de
una o varias realizaciones de la invencién. El dispositivo informatico 11.0 puede ser un dispositivo tal como un
microordenador, una estacién de trabajo o un dispositivo portatil ligero. El dispositivo informatico 11.0 comprende un
bus de comunicacion conectado a:

- una unidad 11.1 central de proceso, tal como un microprocesador, designada CPU;

- una memoria 11.2 de acceso aleatorio, designada RAM, para almacenar cddigo ejecutable del procedimiento de
las realizaciones de la invencién asi como los registros adaptados para registrar variables y parametros necesarios
para implementar el procedimiento para codificar o descodificar por lo menos parte de una imagen, segun las
realizaciones de la invencion, pudiendo expandirse la capacidad de memoria de la misma mediante una RAM
opcional conectada a un puerto de expansion, por ejemplo;

- una memoria 11.3 de sélo lectura, designada ROM, para almacenar programas informaticos para implementar
realizaciones de la invencién;

- una interfaz 11.4 de red esta conectada habitualmente a una red de comunicacién sobre la que son transmitidos o
recibidos datos digitales que tienen que ser procesados. La interfaz 11.4 de red puede ser una Unica interfaz de red,
o componerse de un conjunto de diferentes interfaces de red (por ejemplo, interfaces cableadas e inalambricas, o
diferentes clases de interfaces cableadas o inalambricas). Los paquetes de datos se escriben en la interfaz de red
para transmision o son leidos desde la interfaz de red para recepcién, bajo el control de la aplicacion de software
que corre en la CPU 11.1;
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- una interfaz 11.5 de usuario se puede utilizar para recibir entradas de un usuario o para presentar informacién a un
usuario;

- se puede disponer un disco duro 11.6 designado HD, como un dispositivo de almacenamiento masivo;

- se puede utilizar un médulo de E/S 11.7 para recibir/enviar datos desde/hacia dispositivos externos, tales como una
fuente de video o una pantalla.

El codigo ejecutable se puede almacenar en memoria 11.3 de sélo lectura, en el disco duro 11.6 0 en un medio
digital extraible, tal como por ejemplo un disco. Segun una variante, el cédigo ejecutable de los programas puede ser
recibido por medio de una red de comunicacion, mediante la interfaz 11.4 de red, para ser almacenado en uno de los
medios de almacenamiento del dispositivo 11.0 de comunicacién, tal como el disco duro 11.6, antes de ser
ejecutado.

La unidad 11.1 central de proceso esta adaptada para controlar y dirigir la ejecucion de las instrucciones o de partes
de cddigo de software del programa o programas acordes con las realizaciones de la invencion, instrucciones que
estan almacenadas en uno de los medios de almacenamiento mencionados anteriormente. Después del encendido,
la CPU 11.1 puede ejecutar instrucciones de la memoria RAM principal 11.2 en relacién con una aplicacion de
software, después de que dichas instrucciones han sido cargadas desde la ROM 11.3 de programas o desde el
disco duro (HD) 11.6, por ejemplo. Dicha aplicacion de software, cuando es ejecutada por la CPU 11.1, hace que se
lleven a cabo las etapas de los diagramas de flujo mostrados en las figuras 1 a 4.

Cualquier etapa del algoritmo mostrado en la figura 7 se puede implementar en software mediante la ejecucién de
un conjunto de instrucciones o de un programa mediante una maquina informatica programable, tal como un PC
("Personal Computer", ordenador personal), un DSP ("Digital Signal Processor", procesador de sefal digital) o un
microcontrolador, o implementarse en hardware mediante una maquina o un componente dedicado, tal como una
FPGA ("Field-Programmable Gate Array", matriz de puertas programables in situ) o un ASIC ("Application-Specific
Integrated Circuit", circuito integrado de aplicacion especifica).

Aunqgue la presente invencidon se ha descrito en lo anterior haciendo referencia a realizaciones especificas, la
presente invencién no se limita a las realizaciones especificas, y para un experto en la materia seran evidentes
modificaciones que quedan dentro del alcance de la presente invencion.

Se ocurriran muchas modificaciones y variaciones a los expertos en la materia tras hacer referencia a las anteriores
realizaciones ilustrativas, que se proporcionan solamente a modo de ejemplo y que no estan destinadas a limitar el
alcance de la invencion, que esta determinado exclusivamente por las reivindicaciones adjuntas. En particular, las
diferentes caracteristicas de diferentes realizaciones se pueden intercambiar, cuando sea adecuado.

En las reivindicaciones, la expresion "que comprende” no excluye otros elementos o etapas, y el articulo indefinido
"un" 0 "una" no excluye una pluralidad. El mero hecho de que se enuncien caracteristicas diferentes en realizaciones
dependientes diferentes entre si no indica que no se pueda utilizar ventajosamente una combinacién de estas
caracteristicas.
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REIVINDICACIONES

1. Procedimiento de codificacién de una imagen segun un formato de codificacion escalable, comprendiendo dicho
formato de codificacion por lo menos una capa de referencia y una capa de mejora, estando por lo menos parte de la
imagen codificada predictivamente en base a informaciéon de movimiento, estando la propia mencionada informacion
de movimiento codificada predictivamente en base a un conjunto de predictores de informacién de movimiento, en el
que el procedimiento comprende para por lo menos un area de imagen de la capa de mejora:

- determinar un conjunto de predictores de informaciéon de movimiento que incluye un predictor de informacion de
movimiento basado en informacién de movimiento de una parte de una imagen que pertenece a la capa de
referencia;

- determinar coordenadas de una muestra de componente de color en una posicién situada en la misma localizacion
en la capa de referencia del area de imagen a codificar en la capa de mejora;

y esta caracterizado por

- corregir por lo menos una coordenada X de dicha posicién situada en la misma localizacién a un nuevo valor X’
proporcionado por:

X =|((x +4)/16)| = 16,

donde |((X + 4)/16)] es un truncamiento de ((X + 4)/16) a un valor entero; y

- seleccionar informacién de movimiento asociada con dicha posicion situada en la misma localizaciéon con la
coordenada corregida en la capa de referencia a incluir como un predictor de informaciéon de movimiento en dicho
conjunto de predictores de informacién de movimiento,

- en el que la informacién de movimiento seleccionada es informaciéon de movimiento disponible a partir de un bloque
de 16x16 de la imagen perteneciente a la capa de referencia.

2. Procedimiento de descodificacion de una imagen segun un formato de codificacion escalable, comprendiendo
dicho formato de codificacion por lo menos una capa de referencia y una capa de mejora, estando por lo menos
parte de la imagen codificada predictivamente en base a informacién de movimiento, estando la propia mencionada
informacién de movimiento codificada predictivamente en base a un conjunto de predictores de informacion de
movimiento, en el que el procedimiento comprende para por lo menos un area de imagen de la capa de mejora:

- determinar un conjunto de predictores de informaciéon de movimiento que incluye un predictor de informacion de
movimiento basado en informacién de movimiento de una parte de una imagen que pertenece a la capa de
referencia;

- determinar coordenadas de una muestra de componente de color en una posicién situada en la misma localizacion
en la capa de referencia del area de imagen a descodificar en la capa de mejora;

y esté caracterizado por:

- corregir por lo menos una coordenada X de dicha posicién situada en la misma localizacién a un nuevo valor X’
proporcionado por:

X =[((x+4)/16)| = 16,

donde [((X + 4)/16)] es un truncamiento de ((X + 4)/16) a un valor entero; y

- seleccionar informacién de movimiento asociada con dicha posicion situada en la misma localizacién con la
coordenada corregida en la capa de referencia a incluir como un predictor de informaciéon de movimiento en dicho
conjunto de predictores de informaciéon de movimiento,

- en el que la informacién de movimiento seleccionada es informacion de movimiento disponible a partir de un bloque
de 16x16 de la imagen perteneciente a la capa de referencia.

3. Procedimiento segun la reivindicacion 1 o la reivindicacién 2, en el que dicha por lo menos una coordenada X
comprende una coordenada horizontal x o una coordenada vertical y.

4. Dispositivo para codificar una imagen segun un formato de codificacion escalable, comprendiendo dicho formato
de codificacion por lo menos una capa de referencia y una capa de mejora, estando por lo menos parte de la imagen
codificada predictivamente en base a informacion de movimiento, estando la propia mencionada informacién de
movimiento codificada predictivamente en base a un conjunto de predictores de informacion de movimiento, en el
que el dispositivo comprende para por lo menos un area de imagen de la capa de mejora:

- un modulo de determinacion de predictores para determinar un conjunto de predictores de informacion de
movimiento que incluye un predictor de informacién de movimiento basado en informacién de movimiento de una
parte de una imagen perteneciente a la capa de referencia;

- un médulo de determinacion de posicion para determinar coordenadas de una muestra de componente de color en
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una posicién situada en la misma localizacion en la capa de referencia del area de imagen a codificar en la capa de
mejora;

y esta caracterizado por:

- un médulo de correccion de posicién para corregir por lo menos una coordenada X de dicha posicién situada en la
misma localizacion a un nuevo valor X’ proporcionado por:

X =|((x +4)/16)| = 16,

donde |((X + 4)/16)] es un truncamiento de ((X + 4)/16) a un valor entero; y

- un modulo de seleccion para seleccionar informacion de movimiento asociada con dicha posicion situada en la
misma localizacion con la coordenada corregida en la capa de referencia a incluir como un predictor de informacion
de movimiento en dicho conjunto de predictores de informaciéon de movimiento,

- en el que la informacién de movimiento seleccionada es informaciéon de movimiento disponible a partir de un bloque
de 16x16 de la imagen perteneciente a la capa de referencia.

5. Dispositivo para descodificar una imagen segun un formato de codificacion escalable, comprendiendo dicho
formato de codificacion por lo menos una capa de referencia y una capa de mejora, estando por lo menos parte de la
imagen codificada predictivamente en base a informaciéon de movimiento, estando la propia mencionada informacion
de movimiento codificada predictivamente en base a un conjunto de predictores de informacién de movimiento, en el
que el dispositivo comprende para por lo menos un area de imagen de la capa de mejora:

- un modulo de determinacion de predictores para determinar un conjunto de predictores de informacion de
movimiento que incluye un predictor de informacién de movimiento basado en informacion de movimiento de una
parte de una imagen perteneciente a la capa de referencia;

- un médulo de determinacion de posicion para determinar coordenadas de una muestra de componente de color en
una posicién situada en la misma localizacién en la capa de referencia del &rea de imagen a descodificar en la capa
de mejora;

y esté caracterizado por:

- un médulo de correccién de posicién para corregir por lo menos una coordenada X de dicha posicién situada en la
misma localizacién a un nuevo valor X’ proporcionado por:

X =|((x +4)/16)]| = 16,

donde [((X + 4)/16)] es un truncamiento de ((X + 4)/16) a un valor entero; y

- un modulo de seleccion para seleccionar informacion de movimiento asociada con dicha posicion situada en la
misma localizacién con la coordenada corregida en la capa de referencia a incluir como un predictor de informacion
de movimiento en dicho conjunto de predictores de informaciéon de movimiento,

- en el que la informacién de movimiento seleccionada es informaciéon de movimiento disponible a partir de un bloque
de 16x16 de la imagen perteneciente a la capa de referencia.

6. Dispositivo segun la reivindicacion 4 o la reivindicacion 5, en el que dicha por lo menos una coordenada X
comprende una coordenada horizontal x o una coordenada vertical y.

7. Producto de programa informatico para un aparato programable, comprendiendo el producto de programa
informatico una secuencia de instrucciones para implementar un procedimiento segin cualquiera de las
reivindicaciones 1 a 3, cuando es cargado en un aparato programable y ejecutado por el mismo.

8. Medio de almacenamiento legible por ordenador, que almacena instrucciones de un programa informatico segun
la reivindicacion 7.
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