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DESCRIPCIÓN

Método de cálculo de vectores de movimiento

Campo de la técnica

La presente invención se refiere a un método de codificación y a un método de descodificación de imágenes en
movimiento y, en concreto, a un método de codificación de predicción que hace referencia a varias imágenes5
codificadas precedentes en orden de presentación visual o a varias imágenes codificadas siguientes en orden de
presentación visual o a varias imágenes tanto precedentes como siguientes en orden de presentación visual.

Antecedentes de la técnica

En general, el volumen de información se comprime mediante la reducción de la redundancia en direcciones
temporal y espacial para la codificación de imágenes en movimiento. Por lo tanto, la obtención de movimiento y la10
compensación de movimiento se llevan a cabo de una forma bloque a bloque haciendo referencia a una imagen
precedente o siguiente, y se lleva a cabo una codificación para un valor de diferencia entre una imagen predictiva
obtenida y una imagen actual para la codificación de predicción entre imágenes orientada a reducir una redundancia
temporal.

En un método de codificación de imágenes en movimiento H.26L, el cual está actualmente bajo normalización, se15
proponen una imagen con solo codificación de predicción entre imágenes (imagen I), una imagen para la cual se
lleva a cabo la codificación de predicción entre imágenes haciendo referencia a una imagen (en lo sucesivo en el
presente documento, imagen P) y una imagen para la cual se lleva a cabo la codificación de predicción entre
imágenes haciendo referencia a dos imágenes precedentes en orden de presentación visual o dos imágenes
siguientes en orden de presentación visual o cada una de imágenes precedente y siguiente en orden de20
presentación visual (en lo sucesivo en el presente documento, la imagen B).

La figura 1 es una ilustración que muestra un ejemplo de una relación de referencia entre cada imagen de acuerdo
con el método de codificación de imágenes en movimiento que se ha mencionado en lo que antecede e imágenes
de referencia.

En la imagen I1 se lleva a cabo la codificación de predicción entre imágenes sin una imagen de referencia, y en la25
imagen P10 se lleva a cabo la codificación de predicción entre imágenes haciendo referencia a una imagen
precedente en orden de presentación visual, P7. En una imagen B6, se lleva a cabo la codificación de predicción
entre imágenes haciendo referencia a dos imágenes precedentes en orden de presentación visual, en una imagen
B12 se lleva a cabo la codificación de predicción entre imágenes haciendo referencia a dos imágenes siguientes en
orden de presentación visual y en una imagen B18 se lleva a cabo la codificación de predicción entre imágenes30
haciendo referencia a cada una de las imágenes precedente y siguiente en orden de presentación visual.

Un modo directo es un modo de predicción de bi-predicciones que llevan a cabo la codificación de predicción entre
imágenes haciendo referencia a cada una de las imágenes precedente y siguiente en orden de presentación visual.
En el modo directo, los vectores de movimiento para un bloque que se va a codificar no se codifican en el flujo de
bits directamente, y dos vectores de movimiento para la compensación de movimiento real se calculan haciendo35
referencia a un vector de movimiento de un bloque co-situado en una imagen codificada cercana a la imagen que
incluye el bloque que se va a codificar en orden de presentación visual, y se genera un bloque predictivo.

El documento JVT-B118r2, "Working Draft Number 2, Revision 2 (WD-2)", de 15 de marzo de 2002, describe un 
sistema de codificación y descodificación de imágenes que incluye un aparato de codificación de imágenes que 
codifica un bloque actual incluido en una imagen actual que se va a codificar usando la codificación en modo directo 40
y un aparato de descodificación de imágenes que descodifica datos codificados de un bloque actual incluido en una 
imagen actual que se va a descodificar usando la codificación en modo directo.

La figura 2 muestra un ejemplo de que una imagen codificada a la que se hace referencia para poder determinar un
vector de movimiento en el modo directo contiene un vector de movimiento que hace referencia a una imagen
precedente en orden de presentación visual. “P” indicado por una línea vertical en la figura 2 no tiene nada que ver45
con un tipo de imagen y muestra una simple imagen. En la figura 2, por ejemplo, una imagen P83, en la cual se lleva
a cabo la bi-predicción haciendo referencia a las imágenes P82 y P84, es una imagen actual que se va a codificar. Si
se supone que un bloque con codificación en la imagen P83 es un bloque MB81, un vector de movimiento del bloque
MB81 se determina usando un vector de movimiento de un bloque co-situado MB82 en la imagen P84 que es una
imagen de referencia hacia atrás codificada. Debido a que el bloque MB82 solo contiene un vector de movimiento50
MV81 como un vector de movimiento, dos vectores de movimiento MV82 y MV83 que se van a obtener se calculan
directamente mediante la aplicación de un ajuste de escala a un vector de movimiento MV81 y un intervalo de
tiempo TR81 basándose en la Ecuación 1 (a) y la Ecuación 1 (b).

MV82 = MV81/TR81 × TR82 Ecuación 1 (a)

MV83 = -MV81/TR81 × TR83 Ecuación 1 (b)55
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En estas ecuaciones, el intervalo de tiempo TR81 muestra un intervalo entre la imagen P84 y la imagen P82, es
decir, un intervalo de tiempo entre la imagen P84 y una imagen de referencia indicada por el vector de movimiento
MV81. El intervalo de tiempo TR82 muestra un intervalo de tiempo entre la imagen P83 y una imagen de referencia
indicada por el vector de movimiento MV82. El intervalo de tiempo TR83 muestra un intervalo de tiempo entre la
imagen P83 y una imagen de referencia indicada por el vector de movimiento MV83.5

El modo directo incluye dos métodos, la predicción temporal ya explicada y la predicción espacial, y la predicción
espacial se explica en lo sucesivo. En la predicción espacial en el modo directo, por ejemplo, la codificación se lleva
a cabo en un macrobloque de una forma de 16 x 16 píxeles, y un vector de movimiento, el cual se obtiene haciendo
referencia a una imagen lo más cercana a una imagen actual que se va a codificar en orden de presentación visual,
se selecciona de vectores de movimiento en tres macrobloques en el adyacente del macrobloque actual que se va a10
codificar, y el vector de movimiento seleccionado es un vector de movimiento para el macrobloque actual que se va
a codificar. Si tres vectores de movimientos hacen referencia a una misma imagen, se selecciona un valor medio. Si
dos de tres vectores de movimiento hacen referencia a una imagen lo más cercana a una imagen actual que se va a
codificar en orden de presentación visual, el resto se considera como vector “0”, y se selecciona un valor medio de
estos valores. Si solo un vector de movimiento hace referencia a una imagen lo más cercana a una imagen actual15
que se va a codificar en orden de presentación visual, se selecciona este vector de movimiento. De esta manera, un
vector de movimiento no se codifica para un macrobloque actual que se va a codificar en el modo directo, y la
predicción de movimiento se lleva a cabo usando un vector de movimiento contenido en otro macrobloque.

La figura 3A es una ilustración que muestra un ejemplo de un método de predicción de vectores de movimiento en el
caso de que se haga referencia a una imagen que preceda en una imagen B en orden de presentación visual20
usando un método de predicción espacial convencional en el modo directo. En esta figura 3A, P indica una imagen
P, B indica una imagen B y los números asignados a tipos de imagen a la derecha de cuatro imágenes indican un
orden en el cual se codifica cada imagen. Se debe suponer que un macrobloque sombreado en diagonal en una
imagen B4 es un macrobloque actual que se va a codificar. Cuando un vector de movimiento de un macrobloque
actual que se va a codificar se calcula usando un método de predicción espacial en el modo directo, en primer lugar,25
tres macrobloques codificados (área sombreada con líneas discontinuas) se seleccionan del adyacente del
macrobloque actual que se va a codificar. Se omite en el presente caso la explicación de un método para
seleccionar tres macrobloques adyacentes. Ya se han calculado y almacenado los vectores de movimiento en tres
macrobloques codificados. Existe un caso en el que el vector de movimiento se obtiene haciendo referencia a
diferentes imágenes para cada macrobloque incluso si los macrobloques están en una misma imagen. Los índices30
de referencia en las imágenes de referencia usadas para codificar cada macrobloque pueden mostrar a qué imagen
hacen referencia los tres macrobloques adyacentes respectivamente de la misma. El detalle de los índices de
referencia se explicará más adelante.

A continuación, por ejemplo, se supone que tres macrobloques adyacentes se seleccionan para un macrobloque
actual que se va a codificar que se muestra en la figura 3A, y los vectores de movimiento en cada macrobloque35
codificado son un vector de movimiento a, b y c respectivamente. En el presente caso, se supone que el vector de
movimiento a y el vector de movimiento b se obtienen haciendo referencia a una imagen P con un número de
imagen 11 de “11”, y el vector de movimiento c se obtiene haciendo referencia a una imagen P con el número de
imagen 11 de “8”. En este caso, entre estos vectores de movimiento, a, b y c, los vectores de movimiento a y b que
hacen referencia a una imagen lo más cercana a una imagen actual que se va a codificar en orden de tiempo de40
presentación visual son candidatos para un vector de movimiento de un macrobloque actual que se va a codificar.
En este caso, el vector de movimiento c se considera como “0”, y un valor medio de estos tres vectores de
movimiento a, b y c se selecciona y se determina como un vector de movimiento del macrobloque actual que se va a
codificar.

No obstante, un método de codificación tal como MPEG-4 puede llevar a cabo la codificación para cada45
macrobloque en una imagen usando una estructura de campo y una estructura de trama. Por lo tanto, en un método
de codificación tal como MPEG-4, existe un caso en el que un macrobloque codificado en la estructura de campo y
un macrobloque codificado en la estructura de trama se mezclen en una trama de una trama de referencia. Incluso
en tal caso, si tres macrobloques en la zona adyacente de un macrobloque actual que se va a codificar se codifican
en la misma estructura que el macrobloque actual que se va a codificar, es posible obtener un vector de movimiento50
del macrobloque actual que se va a codificar usando el método de predicción espacial que se ha mencionado en lo
que antecede en el modo directo sin ningún problema. Es decir, un caso en el que tres macrobloques adyacentes se
codifican en la estructura de trama para un macrobloque actual que se va a codificar en la estructura de trama, o un
caso en el que tres macrobloques adyacentes se codifican en la estructura de campo para un macrobloque actual
que se va a codificar en la estructura de campo. El primer caso es como el que ya se explicó. En el segundo caso,55
mediante el uso de tres vectores de movimiento que se corresponden con campos superiores de tres macrobloques
adyacentes para un campo superior de un macrobloque actual que se va a codificar, y mediante el uso de tres
vectores de movimiento que se corresponden con campos inferiores de tres macrobloques adyacentes para un
campo inferior del macrobloque actual que se va a codificar, un vector de movimiento del macrobloque actual que se
va a codificar se puede obtener para el campo superior y el campo inferior respectivamente usando el método que60
se ha mencionado en lo que antecede.
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No obstante, en el método de predicción temporal en el modo directo, debido a que el macrobloque que se ha
mencionado en lo anterior contiene varios vectores de movimiento para la predicción temporal en el modo directo
cuando es un bloque con codificación de predicción entre imágenes, se lleva a cabo la compensación de movimiento
en el modo directo, si un bloque del cual se hace referencia al vector de movimiento pertenece a una imagen B tal
como B6 que se muestra en la figura 1, ocurre directamente un problema de que no puede aplicarse un cálculo del5
vector de movimiento por un ajuste de escala basándose en la ecuación 1. Además, existe un caso en el que la
precisión del valor del vector de movimiento (precisión de medio píxel y precisión de píxel de un cuarto, por ejemplo)
no satisface la predicción predeterminada debido a que la operación de división se lleva a cabo después del cálculo
de vector de movimiento.

Cuando un macrobloque actual que se va a codificar y uno de los macrobloques adyacentes se codifican en una10
estructura diferente para una predicción espacial, no se especifica cuál de una estructura de campo o una estructura
de trama se usa para codificar el macrobloque actual que se va a codificar, y un método para seleccionar un vector
de movimiento del macrobloque actual que se va a codificar a partir de vectores de movimiento de macrobloques
adyacentes codificados tanto en la estructura de campo como en la estructura de trama no es especificado.

El primer objetivo de la presente invención es ofrecer un método de predicción de vectores de movimiento en15
dirección temporal con alta precisión en el modo directo, incluso si un bloque del cual se hace referencia a un vector
de movimiento pertenece a una imagen B.

El segundo objetivo de la presente invención es ofrecer un método de predicción de vectores de movimiento en
dirección espacial con alta precisión en el modo directo, incluso si un bloque del cual se hace referencia a un vector
de movimiento pertenece a una imagen B.20

Divulgación de la invención

Con el fin de lograr el objetivo anterior, se proporciona un sistema de codificación y descodificación de imágenes 
como se define en la reivindicación 1, y un método de codificación y descodificación de imágenes como se define en
la reivindicación 4.

Breve descripción de los dibujos25

La figura 1 es un diagrama esquemático que muestra una relación de referencia de imágenes de un ejemplo
convencional.

La figura 2 es un diagrama esquemático que muestra una operación en un modo directo convencional.

La figura 3A es una ilustración que muestra un ejemplo de un método de predicción de vectores de movimiento
cuando se hace referencia a una imagen temporalmente precedente en una imagen B usando un método de30
predicción espacial de un modo directo convencional.

La figura 3B es una ilustración que muestra un ejemplo de una lista de referencia generada en cada imagen actual
que se va a codificar.

La figura 4 es una ilustración explicativa de números de imagen e índices de referencia.

La figura 5 es una ilustración que muestra un concepto de un formato de señal de codificación de imagen de un35
aparato de codificación de imágenes convencional.

La figura 6 es un diagrama de bloques que muestra una operación de codificación de acuerdo con la primera y la
segunda realizaciones de esta invención.

La figura 7 es un diagrama esquemático que muestra una operación cuando un bloque del cual se hace referencia al
vector de movimiento en el modo directo contiene dos vectores de movimiento que hacen referencia a un tiempo40
precedente en orden de presentación visual.

La figura 8 en un diagrama esquemático que compara una relación de referencia de imágenes en orden de
presentación visual y en orden de codificación.

La figura 9 es un diagrama esquemático que muestra una operación cuando un bloque del cual se hace referencia al
vector de movimiento en el modo directo contiene dos vectores de movimiento que hacen referencia a un tiempo45
siguiente en orden de presentación visual.

La figura 10 es un diagrama esquemático que compara una relación de referencia de imágenes en el orden de
presentación visual y en el orden de codificación.

La figura 11 es un diagrama de bloques que muestra una operación de descodificación de acuerdo con la quinta y
sexta realizaciones de la presente invención.50
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La figura 12 es un diagrama esquemático que muestra una operación cuando un bloque del cual se hace referencia
al vector de movimiento en el modo directo contiene dos vectores de movimiento que hacen referencia a un tiempo
precedente en orden de presentación visual.

La figura 13 es un diagrama esquemático para mostrar una operación cuando un bloque del cual se hace referencia
al vector de movimiento en el modo directo contiene dos vectores de movimiento que hacen referencia a un tiempo5
siguiente en orden de presentación visual.

La figura 14 es un diagrama esquemático para mostrar una operación cuando un bloque del cual se hace referencia
al vector de movimiento en el modo directo contiene dos vectores de movimiento que hacen referencia a un tiempo
siguiente en orden de presentación visual.

La figura 15 es un diagrama esquemático para mostrar una operación cuando un bloque del cual se hace referencia10
al vector de movimiento en el modo directo contiene dos vectores de movimiento que hacen referencia a un tiempo
precedente en orden de presentación visual.

La figura 16 es un diagrama esquemático para mostrar una operación cuando un bloque del cual se hace referencia
al vector de movimiento en el modo directo contiene dos vectores de movimiento que hacen referencia a un tiempo
precedente en orden de presentación visual.15

La figura 17 es un diagrama esquemático para mostrar una operación cuando un bloque del cual se hace referencia
al vector de movimiento en el modo directo contiene dos vectores de movimiento que hacen referencia a un tiempo
precedente en orden de presentación visual.

La figura 18 es un diagrama esquemático para mostrar una operación cuando un bloque del cual se hace referencia
al vector de movimiento en el modo directo contiene dos vectores de movimiento que hacen referencia a un tiempo20
precedente en orden de presentación visual.

La figura 19 es un diagrama esquemático para mostrar una operación cuando un bloque del cual se hace referencia
al vector de movimiento en el modo directo contiene dos vectores de movimiento que hacen referencia a un tiempo
siguiente en orden de presentación visual.

La figura 20 es un diagrama esquemático para mostrar una operación cuando un bloque del cual se hace referencia25
al vector de movimiento en el modo directo contiene dos vectores de movimiento que hacen referencia a un tiempo
siguiente en orden de presentación visual.

La figura 21 es un diagrama esquemático para mostrar una operación cuando un bloque del cual se hace referencia
al vector de movimiento en el modo directo contiene dos vectores de movimiento que hacen referencia a un tiempo
siguiente en orden de presentación visual.30

La figura 22 es un diagrama esquemático para mostrar una operación cuando un bloque del cual se hace referencia
al vector de movimiento en el modo directo contiene dos vectores de movimiento que hacen referencia a un tiempo
siguiente en orden de presentación visual.

La figura 23 es un diagrama esquemático para mostrar una operación cuando se hace referencia a un vector de
movimiento de un bloque adyacente en el modo directo.35

La figura 24 es una ilustración que muestra un flujo de bits.

La figura 25 es una ilustración que muestra una relación entre un bloque actual que se va a codificar y un bloque en
la zona adyacente del bloque actual que se va a codificar.

La figura 26 es una ilustración que muestra un vector de movimiento contenido en un bloque en la zona adyacente
de un bloque actual que se va a codificar.40

La figura 27 es una ilustración que muestra un vector de movimiento contenido en un bloque en la zona adyacente
de un bloque actual que se va a codificar.

La figura 28 es una ilustración que muestra un vector de movimiento contenido en un bloque en la zona adyacente
de un bloque actual que se va a codificar.

La figura 29 es una ilustración que muestra un vector de movimiento contenido en un bloque en la zona adyacente45
de un bloque actual que se va a codificar.

La figura 30 es una ilustración que muestra un vector de movimiento contenido en un bloque en la zona adyacente
de un bloque actual que se va a codificar.

La figura 31 es una ilustración que muestra un vector de movimiento contenido en un bloque en la zona adyacente
de un bloque actual que se va a codificar.50
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La figura 32 es una ilustración que muestra un vector de movimiento contenido en un bloque en la zona adyacente
de un bloque actual que se va a codificar.

La figura 33 es una ilustración que muestra un vector de movimiento contenido en un bloque en la zona adyacente
de un bloque actual que se va a codificar.

La figura 34 es una ilustración que muestra un procedimiento para determinar un vector de movimiento que se va a5
usar en el modo directo.

La figura 35 es una ilustración que muestra una relación entre un bloque actual que se va a codificar y un bloque en
la zona adyacente del bloque actual que se va a codificar.

La figura 36 es una ilustración que muestra un procedimiento para determinar un vector de movimiento de un bloque
actual que se va a codificar usando un valor de un índice de referencia.10

La figura 37 es una ilustración que muestra la bi-predicción en el modo directo cuando un vector de movimiento que
hace referencia a una imagen almacenada en una memoria de almacenamiento intermedio de imágenes de largo
plazo es solo uno.

La figura 38 es una ilustración que muestra la bi-predicción en el modo directo cuando vectores de movimiento que
hacen referencia a una imagen almacenada en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo15
plazo son dos.

La figura 39 es una ilustración que muestra un flujo de proceso de un método de cálculo de vectores de movimiento.

La figura 40 es un diagrama de bloques que muestra una configuración de un aparato de codificación de imágenes
en movimiento 100 de acuerdo con la undécima realización de la presente invención.

La figura 41A es una ilustración que muestra un orden de tramas introducidas en el aparato de codificación de20
imágenes en movimiento 100 en orden de tiempo de una forma imagen a imagen.

La figura 41B es una ilustración que muestra el caso en el que el orden de tramas que se muestra en la figura 41A
se reordena en el orden de codificación.

La figura 42 es una ilustración que muestra una estructura de una lista de imágenes de referencia para explicar la
primera realización.25

La figura 43A es un diagrama de flujo que muestra un ejemplo de un procedimiento de cálculo de vectores de
movimiento usando un método de predicción espacial en el modo directo cuando se mezclan un par de
macrobloques que se van a codificar en una estructura de campo y un par de macrobloques que se van a codificar
en una estructura de trama.

La figura 43B es una ilustración que muestra un ejemplo de una ubicación de pares de macrobloques adyacentes a30
los cuales se aplica la presente invención cuando un par de macrobloques actuales que se va a codificar se codifica
en una estructura de trama.

La figura 43C es una ilustración que muestra un ejemplo de la ubicación de pares de macrobloques adyacentes a los
cuales se aplica la presente invención cuando un par de macrobloques actuales que se va a codificar se codifica en
una estructura de campo.35

La figura 44 es una ilustración que muestra una configuración de datos de un par de macrobloques cuando la
codificación se lleva a cabo en una estructura de trama, y una configuración de datos de un par de macrobloques
cuando la codificación se lleva a cabo en una estructura de campo.

La figura 45 es una gráfica de flujo que muestra un procedimiento de procesamiento detallado en una etapa S302
que se muestra en la figura 43.40

La figura 46 es una gráfica indicadora que muestra una relación entre índices de campos de referencia e índices de
tramas de referencia.

La figura 47 es una gráfica de flujo que muestra un procedimiento de procesamiento detallado en una etapa S303
que se muestra en la figura 43.

La figura 48 es una ilustración que muestra una relación de posición entre un par de macrobloques adyacentes que45
se va a codificar y pares de macrobloques adyacentes para explicar de esta forma la primera realización.

La figura 49 es una ilustración que muestra una relación de posición entre un par de macrobloques actual que se va
a codificar y pares de macrobloques adyacentes para poder explicar la primera realización.
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La figura 50 es una ilustración que muestra un ejemplo de una configuración de datos de un flujo de bits 700
generado por una unidad de generación de flujos de bits 104.

La figura 51 es un diagrama de bloques que muestra una configuración de un aparato de descodificación de
imágenes en movimiento 800 ‘que descodifica el flujo de bits 700 que se muestra en la figura 50.

La figura 52A es una ilustración que muestra un ejemplo de un formato físico de un disco flexible el cual es un5
cuerpo de un medio de almacenamiento.

La figura 52B es una ilustración que muestra una vista externa del disco flexible visto desde delante, una
configuración de la sección y el disco flexible.

La figura 52C es una ilustración que muestra una configuración para grabar y leer el programa que se ha
mencionado en lo que antecede en un disco flexible, FD.10

La figura 53 es un diagrama de bloques que muestra una configuración completa del sistema de suministro de
contenidos que implementa un servicio de suministro de contenidos.

La figura 54 es una ilustración que muestra un ejemplo de una aparición de un teléfono celular.

La figura 55 es un diagrama de bloques que muestra una configuración del teléfono celular.

La figura 56 es una ilustración para mostrar un dispositivo que lleva a cabo el proceso de codificación o de15
descodificación que se ha mostrado en realizaciones anteriores, y un sistema que usa el dispositivo.

Mejor forma para llevar a cabo la invención

La presente invención es para resolver problemas de la tecnología convencional, y tiene por objeto proponer un
método de codificación y de descodificación de imágenes en movimiento que puede determinar un vector de
movimiento usado para la compensación de movimiento sin contradicción, incluso si un bloque del cual se hace20
referencia al vector de movimiento en un modo directo es una imagen B. En primer lugar, los índices de referencia
se explican en el presente caso.

La figura 3B es una ilustración que muestra un ejemplo de una lista de imágenes de referencia 10 generada para
cada imagen actual que se va a codificar. En la lista de imágenes de referencia 10 que se muestra en la figura 3B,
se muestran imágenes precedentes y siguientes a una imagen B en orden de presentación visual con una imagen B25
en el centro, y se muestran imágenes a las cuales la imagen B puede hacer referencia, tipos de imágenes, un
número de imagen 11, el primer índice de referencia 12 y el segundo índice de referencia 13. El número de imagen
11 es, por ejemplo, un número que muestra un orden en el cual se codifica cada imagen. El primer índice de
referencia 12 es el primer índice que muestra una relación de posición ‘relativa entre una imagen actual que se va a
codificar e imágenes adyacentes, y, por ejemplo, se usa principalmente como un índice cuando una imagen actual30
que se va a codificar hace referencia a una imagen precedente en orden de presentación visual. Una lista del primer
índice de referencia 12 se denomina “lista de índice de referencia0 (lista0)” o “la primera lista de índices de
referencia”. Además, el índice de referencia se denomina índice relativo. En primer lugar, en la lista de imágenes de
referencia 10 que se muestra en la figura 3B, un entero que es hecho avanzar por “1” se asigna a un valor del primer
índice de referencia 12 de “0” a partir del más cercano a una imagen actual que se va a codificar en una secuencia35
de tiempo para una imagen de referencia que preceda una imagen actual que se va a codificar en orden de
presentación visual. A continuación, después de que se asigne un valor avanzado por “1” de “0” a todas las
imágenes de referencia siguientes a una imagen actual que se va a codificar en orden de presentación visual, los
valores siguientes se asignan a imágenes de referencia siguientes a la imagen actual que se va a codificar en orden
de presentación visual desde el más cercano hasta la imagen actual que se va a codificar en orden de presentación40
visual.

El segundo índice de referencia 13 es el segundo índice que muestra una relación de posición relativa entre una
imagen actual que se va a codificar e imágenes adyacentes y, por ejemplo, se usa principalmente como un índice
cuando una imagen actual que se va a codificar hace referencia a una imagen siguiente en orden de presentación
visual. Una lista del segundo índice de referencia 13 se denomina “lista de índices de referencia1 (lista1)” o “la45
segunda lista de índices de referencia”. En primer lugar, el entero que es hecho avanzar por “1” se asigna a un valor
del segundo índice de referencia 13 es de “0” a partir del más cercano a una imagen actual que se va a codificar en
orden de presentación visual. A continuación, después de que se asigne un valor avanzado por “1” de “0” a todas las
imágenes de referencia siguientes a una imagen actual que se va a codificar en orden de presentación visual, los
valores siguientes se asignan a imágenes de referencia que precedan una imagen actual que se va a codificar en50
orden de presentación visual desde el valor más cercano hasta una imagen actual que se va a codificar en orden de
presentación visual. Por lo tanto, se encuentra en la lista de imágenes de referencia 10 que en cuanto al primer
índice de referencia 12 y el segundo índice de referencia, una imagen de referencia con un valor de índice de
referencia más pequeño está más cercana a la imagen actual que se va a codificar en orden de presentación visual.
Un método para asignar un número de índice de referencia en estado inicial se ha explicado en lo que antecede, no55
obstante, el método para asignar un número de índice de referencia se puede cambiar de una forma imagen a
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imagen o de una forma sector a sector. En el método para asignar un número de índice de referencia, por ejemplo,
un número pequeño se puede asignar a una imagen lejos en orden de presentación visual, no obstante, este índice
de referencia se usa, por ejemplo, cuando la eficiencia de codificación se mejora al hacer referencia a la imagen
lejana en orden de presentación visual. Dicho de otra forma, debido a que los índices de referencia en un bloque se
presentan por palabras de código de longitud variable y datos con longitudes más cortas se asignan a los índices de5
los valores más pequeños, al asignar un índice de referencia más pequeño a la imagen de referencia que mejora la
eficiencia de codificación si se hizo referencia a esta, la cantidad de códigos en los índices de referencia se reduce y
se mejora una eficiencia de codificación adicional.

La figura 4 es una ilustración explicativa para números de imagen e índices de referencia. La figura 4 muestra un
ejemplo de la lista de imágenes de referencia, y muestra una imagen de referencia, un número de imagen y un10
índice de referencia usados cuando se codifica la imagen B en el centro (indicada por una línea discontinua). La
figura 4A muestra el caso de asignar índices de referencia mediante el método para asignar índices de referencia en
estado inicial que se explica usando la figura 3.

La figura 5 es un diagrama conceptual de un formato de señales de codificación de imagen de un aparato de
codificación de imágenes convencional. Imagen indica una señal de codificación para una imagen, Encabezado15
indica una señal de codificación de encabezado incluida en la cabeza de una imagen, Bloque1 indica una señal de
codificación en un bloque codificado en un modo directo, Bloque2 indica una señal de codificación en un bloque
codificado por una predicción de interpolación que no es el modo directo, Ridx0 y Ridx1 son el primer índice de
referencia y el segundo índice de referencia respectivamente, y MV0 y MV1 son el primer vector de movimiento y el
segundo vector de movimiento respectivamente. El bloque codificado Bloque2 tiene dos índices de referencia Ridx020
y Ridx1 en una señal de codificación en este orden para indicar dos imágenes de referencia que se van a usar para
la compensación de movimiento. Además, el primer vector de movimiento MV1 y el segundo vector de movimiento
MV2 se codifican en la señal de codificación del bloque codificado Bloque2 en este orden. Se puede evaluar
mediante PredType cuál se usa de los índices de referencia Ridx0 y/o Ridx1. Una imagen (la primera imagen de
referencia) a la que hace referencia el primer vector de movimiento MV0 es indicada por el primer índice de25
referencia Ridx0, y una imagen (la segunda imagen de referencia) a la que hace referencia el segundo vector de
movimiento MV1 es indicada por el segundo índice de referencia Ridx1. Por ejemplo, cuando se indica que se hace
referencia a las imágenes bidireccionalmente por los vectores de movimiento MV0 y MV1, se usan Ridx0 y Ridx1,
cuando se indica que se hace referencia a las imágenes unidireccionalmente por uno de los vectores de movimiento
MV0 o MV1, se usa uno de Ridx0 o Ridx1 que se corresponda con el vector de movimiento, y cuando se indica el30
modo directo, no se usan ni Ridx0 ni Ridx1. La primera imagen de movimiento es especificada por el primer índice
de referencia y, en general, tiene un tiempo de presentación visual precedente a una imagen actual que se va a
codificar, y la segunda imagen de referencia es especificada por el segundo índice de referencia y, en general, tiene
un tiempo de presentación visual siguiente a la imagen actual que se va a codificar. No obstante, como los muestra
el método para asignar índices de referencia en la figura 4, existe un caso en el que la primera imagen de referencia35
contiene tiempo de presentación visual siguiente a la imagen actual que se va a codificar y la segunda imagen de
referencia contiene tiempo de presentación visual precedente a la imagen actual que se va a codificar. El primer
índice de referencia Ridx0 es un índice de referencia que indica la primera imagen de referencia a la que hace
referencia el primer vector de movimiento MV0 del bloque Bloque2, y el segundo índice de referencia Ridx1 es un
índice de referencia que indica la segunda imagen de referencia a la que hace referencia el segundo vector de40
movimiento MV1 del bloque Bloque2.

Por otro lado, una asignación de imágenes de referencia a índices de referencia se puede cambiar de forma
arbitraria indicando explícitamente el uso de una señal de control de memoria en una señal codificada (RPSL en
Encabezado en la figura 5). Esto hace posible cambiar la imagen de referencia con el segundo índice de referencia
“0” por una imagen de referencia arbitraria. Por ejemplo, tal como se muestra en la figura 4B, la asignación de45
índices de referencia a números de imagen se puede cambiar.

De esta manera, debido a que la asignación de imágenes de referencia a índices de referencia se puede cambiar de
forma arbitraria y el cambio de la asignación de imágenes de referencia a índices de referencia, en general, asigna
un índice de referencia más pequeño a una imagen que mejora la eficiencia de codificación si se selecciona como
una imagen de referencia, la eficiencia de codificación se puede mejorar mediante el uso de un vector de50
movimiento, el cual haga referencia a una imagen de la cual el índice de referencia sea el más pequeño, como un
vector de movimiento usado en el modo directo.

(Primera realización)

Se explica un método de codificación de imágenes en movimiento de acuerdo con la primera realización de la
presente invención usando el diagrama de bloques que se muestra en la figura 6.55

Una imagen en movimiento actual que se va a codificar se introduce en una memoria de tramas 101 en un orden de
presentación visual de una forma imagen a imagen, y se reordena en un orden de codificación. Cada imagen se
divide en un grupo denominado bloque, el cual tiene un tamaño de 16 píxeles (horizontales) x 16 píxeles (verticales),
por ejemplo, y los procesos siguientes se llevan a cabo de una forma bloque a bloque.
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Un bloque leído de la memoria de tramas 101 se introduce en una unidad de detección de vectores de movimiento
106. En el presente caso, un vector de movimiento de un bloque actual que se va a codificar se detecta usando una
imagen descodificada de una imagen codificada almacenada en la memoria de tramas 105 como una imagen de
referencia. En este caso, en una unidad de selección de modo 107, un modo de predicción óptimo se determina
haciendo referencia a un vector de movimiento obtenido en la unidad de detección de vectores de movimiento 106 y5
un vector de movimiento usado en una imagen codificada almacenada en una unidad de almacenamiento de
vectores de movimiento 108. Un modo de predicción obtenido en la unidad de selección de modo 107 y un vector de
movimiento usado en el modo obtenido se introducen en una unidad de cálculo de diferencia 109, y una imagen
residual predictiva se genera calculando una diferencia de un bloque actual que se va a codificar, y la codificación se
lleva a cabo en una unidad de codificación residual predictiva 102. Además, el vector de movimiento usado en el10
modo obtenido en la unidad de selección de modo 107 se almacena en una unidad de almacenamiento de vectores
de movimiento 108 para que se pueda usar para la codificación por bloques e imágenes siguientes. Un flujo de
procesamiento anterior es una operación cuando se selecciona una codificación de predicción entre imágenes, no
obstante, un conmutador 111 conmuta a una codificación de predicción entre imágenes. En última instancia, la
codificación de longitud variable se lleva a cabo para información de control, tal como un vector de movimiento, e15
información de imágenes, tal como una información de imagen enviada desde la unidad de codificación residual
predictiva 102, y un flujo de bits enviado en última instancia se genera por una unidad de generación de flujos de bits
103.

Un resumen del flujo de codificación se ha explicado en lo que antecede, no obstante, el detalle del proceso en la
unidad de detección de vectores de movimiento 106 y la unidad de selección de modo 107 se explica en lo sucesivo.20

La detección de vectores de movimiento se lleva a cabo de una forma bloque a bloque o de una forma área a área
(el área es un bloque dividido). Usando imágenes codificadas precedentes y siguientes a una imagen actual que se
va a codificar en orden de presentación visual como imágenes de referencia, una imagen predictiva y un modo de
predicción que muestra una ubicación que es predicha como óptima en el área de búsqueda en la imagen se
generan al decidir un vector de movimiento.25

Un modo directo es uno de bi-predicciones que llevan a cabo la predicción por codificación de predicción entre
imágenes haciendo referencia a dos imágenes precedentes y/o siguientes en orden de presentación visual. En el
modo directo, un bloque actual que se va a codificar no contiene un vector de movimiento directamente, y dos
vectores de movimiento para la compensación de movimiento real se calculan haciendo referencia a un vector de
movimiento de un bloque co-situado en una imagen codificada cercana en orden de presentación visual, y se genera30
un bloque predictivo.

La figura 7 muestra una operación cuando un bloque codificado al que se hace referencia para poder determinar un
vector de movimiento en el modo directo contiene dos vectores de movimiento que hacen referencia a dos imágenes
precedentes en orden de presentación visual. Una imagen P23 es una imagen actual que se va a codificar, y lleva a
cabo la bi-predicción haciendo referencia a las imágenes P22 y P24. Supóngase que un bloque que se va a codificar35
fuera un bloque MB21; y dos vectores de movimiento requeridos se determinaron usando un vector de movimiento
contenido en un bloque MB22, el cual es un bloque co-situado en la imagen de referencia siguiente codificada (la
segunda imagen de referencia especificada por el segundo índice de referencia) P24. Debido a que el bloque MB22
contiene vectores de movimiento MV21 y MV22 como un vector de movimiento, es imposible calcular dos vectores
de movimiento requeridos MV23 y MV24 mediante ajuste de escala directamente de una forma similar a la ecuación40
1. Por lo tanto, de manera similar a como se muestra en la ecuación 2, un vector de movimiento MV_REF se calcula
como un vector de movimiento que se va a ajustar a escala a partir de un valor promedio de dos vectores de
movimiento contenidos en el bloque MB22, y un intervalo de tiempo TR_REF en ese momento se calcula a partir del
valor promedio igualmente. A continuación, vectores de movimiento MV23 y MV24 se calculan mediante el ajuste de
escala del vector de movimiento MV_REF y el intervalo de tiempo TR_REF basándose en la ecuación 3. En este45
caso, el intervalo de tiempo TR21 indica un intervalo de tiempo entre la imagen P24 y la imagen P21, es decir, una
imagen a la que hace referencia el vector de movimiento MV21, y el intervalo de tiempo TR22 indica un intervalo de
tiempo hasta una imagen a la que hace referencia el vector en movimiento MV22. Además, el intervalo de tiempo
TR23 es un intervalo de tiempo hasta una imagen a la que hace referencia el vector de movimiento MV23, y el
intervalo de tiempo TR24 es un intervalo de tiempo hasta una imagen a la que hace referencia el vector de50
movimiento MV24. Los intervalos de tiempo entre estas imágenes se pueden determinar basándose en, por ejemplo,
información que indique el tiempo de presentación visual y el orden de presentación visual añadida a cada imagen, o
diferencia de información. Obsérvese que una imagen actual que se va a codificar hace referencia a una imagen
siguiente en el ejemplo de la figura 7, no obstante, el caso de referencia a una imagen que no sea la siguiente puede
tratarse de la misma manera.55

MV_REF = (MV21 + MV22)/2 . . . . Ecuación 2 (a)

TR_REF = (TR21 + TR22)/2 . . . . Ecuación 2 (b)

MV23 = MV_REF/TR_REF × TR23 . . . . Ecuación 3 (a)

MV24 = -MV_REF/TR_REF × TR24 . . . . Ecuación 3 (b)

E17204565
06-09-2019ES 2 745 044 T3

 



10

La realización anterior muestra el método de codificación en el cual una codificación de predicción entre imágenes
puede llevarse a cabo usando el modo directo sin contracción, incluso si un bloque del cual se hace referencia al
vector de movimiento en el modo directo pertenece a una imagen B. En el método de codificación, cuando un bloque
del cual se hace referencia al vector de movimiento en el modo directo contiene varios vectores de movimiento que
hacen referencia a una imagen precedente en orden de presentación visual, un vector de movimiento es generado5
usando los varios vectores de movimiento, y dos vectores de movimiento que se van a usar para la compensación
de movimiento real se determinan por ajuste de escala.

Obsérvese que, cuando se calculan dos vectores de movimiento MV23 y MV24 en la figura 7, es posible usar la
ecuación 4 en lugar de la ecuación 2 como un método para promediar vectores de movimiento MV21 y MV22, y para
promediar intervalos de tiempo TR21 y TR22 para de esta manera calcular el vector de movimiento MV_REF y el10
intervalo de tiempo TR_REF que se van a ajustar a escala.

En primer lugar, tal como se muestra en la ecuación 4 (a), el vector de movimiento MV21’ se calcula mediante el
ajuste de escala de MV21 para igualar el intervalo de tiempo con el vector de movimiento MV22. A continuación, el
vector de movimiento MV_REF se determina al promediar vectores de movimiento MV21’ y MV22. En el presente
caso, el intervalo de tiempo TR22 se usa directamente como el intervalo de tiempo TR_RF. Obsérvese que el caso15
de calcular un vector de movimiento MV22’ mediante el ajuste de escala del vector de movimiento MV22 en lugar de
calcular el vector de movimiento MV21’ mediante el ajuste de escala de un vector de movimiento MV21 se puede
tratar de la misma manera.

MV21’ = MV21/TR21 × TR22 . . . . Ecuación 4 (a)

MV_RF = (MV21’ + MV22)/2 . . . . Ecuación 4 (b)20

TR_REF = TR22 . . . . Ecuación 4 (c)

Obsérvese que, cuando se calculan dos vectores de movimiento MV23 y MV24 en la figura 7, como un vector de
movimiento MV_REF y un intervalo de tiempo TR_REF que se ajustan a escala, se pueden usar un vector de
movimiento MV22 y un intervalo de tiempo TR22, los cuales hacen referencia a una imagen P22 situada
temporalmente más cerca de una imagen P24 de la cual se hizo referencia al vector de movimiento, directamente tal25
como se muestra en la ecuación 5 en lugar de usar un valor promedio de dos vectores de movimiento tal como se
muestra en la ecuación 2. De forma similar, como un vector de movimiento MV_REF y un intervalo de tiempo
TR_REF, un vector de movimiento MV21 y un intervalo de tiempo TR21, los cuales hacen referencia a una imagen
P21 situada temporalmente más lejos, se pueden usar directamente tal como se muestra en la ecuación 6. Esto
hace posible reducir la capacidad de una unidad de almacenamiento de vectores de movimiento en un aparato de30
codificación debido a que cada bloque que pertenece a una imagen P24 de la cual se hizo referencia al vector de
movimiento puede llevar a cabo la compensación de movimiento al almacenar únicamente uno de dos vectores de
movimiento.

MV_REF = MV22 . . . . Ecuación 5 (a)

TR_REF = TR22 . . . . Ecuación 5 (b)35

MV_REF = MV21 . . . . Ecuación 6 (a)

TR_REF = TR21 . . . . Ecuación 6 (b)

Obsérvese que, cuando se calculan dos vectores de movimiento MV23 y MV24 en la figura 7, como un vector de
movimiento MV_REF y un intervalo de tiempo TR_REF que se ajustan a escala, un vector de movimiento que haga
referencia a una imagen que será modificada de forma precedente se puede usar directamente en lugar de usar un40
valor promedio de dos vectores de movimiento tal como se muestra en la ecuación 2. La figura 8A muestra una
relación de referencia en orden de presentación visual de imágenes en movimiento tal como se muestra en la figura
7, y la figura 8B muestra un ejemplo, de un orden en el cual las imágenes se reordenan por orden de codificación en
la memoria de tramas 101 que se muestra en la figura 6. En el presente caso, una imagen P23 indica una imagen
que se va a codificar en el modo directo, y una imagen P24 indica una imagen de la cual se hizo referencia al vector45
de movimiento para la codificación. Cuando las imágenes se reordenan tal como se muestra en la figura 8B, debido
a que un vector de movimiento que hace referencia a una imagen que se va a codificar de forma precedente se usa
directamente, un vector de movimiento MV22 y un intervalo de tiempo TR22 se usan directamente como un vector
de movimiento MV_REF y un intervalo de tiempo TR_REF como el que se muestra en la ecuación 5. De forma
similar, es posible usar directamente un vector de movimiento que haga referencia a una imagen que se va a50
codificar más adelante. En este caso, un vector de movimiento MV21 y un intervalo de tiempo TR21 se aplican
directamente como un vector de movimiento MV_REF y un intervalo de tiempo TR_REF tal como se muestra en la
ecuación 6. Esto hace posible reducir la capacidad de una unidad de almacenamiento de vectores de movimiento en
un aparato de codificación debido a que cada bloque que pertenezca a una imagen P24 de la cual se hace
referencia al vector de movimiento puede llevar a cabo la compensación de movimiento al almacenar solo uno de55
dos vectores de movimiento.

Obsérvese que en la presente realización se explica el caso en el que un vector de movimiento usado en el modo
directo se calcula mediante el ajuste de escala de un vector de movimiento referenciado usando un intervalo de
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tiempo entre imágenes; no obstante, el vector de movimiento se puede calcular multiplicando por un número
constante. En el presente caso, una constante usada para la multiplicación puede ser variable cuando la codificación
o descodificación se lleve a cabo de una forma por varios bloques o de una forma por varias imágenes.

Obsérvese que en la ecuación 2 (a) o 4 (b), cuando se calcula un vector de movimiento MV_REF, después de
calcular el lado derecho de la ecuación 2 (a) o 4 (b), el vector de movimiento se puede redondear a una precisión de5
vector de movimiento predeterminada (por ejemplo, redondear a un valor de unidad de píxel de 0,5 para un vector
de movimiento con precisión de medio píxel). La precisión de un vector de movimiento no se limita a la posición de
medio píxel. Además, la precisión de un vector de movimiento se puede determinar de una forma por bloques, una
forma por imágenes y una forma por secuencias, por ejemplo. Además, en las ecuaciones 3 (a), 3 (b) y 4 (a), cuando
se calculan los vectores de movimiento MV23, MV24 y MV21’, los vectores de movimiento se pueden redondear a10
una precisión predeterminada de un vector de movimiento después de calcular el lado derecho de las ecuaciones 3
(a), 3 (b) y 4 (a).

(Segunda realización)

Un diagrama general del proceso de codificación basado en la figura 6 es completamente igual a la primera
realización. En el presente caso se explica una operación detallada de la bi-predicción en el modo directo usando la15
figura 9.

La figura 9 muestra una operación cuando un bloque al que se hace referencia para poder determinar un vector de
movimiento en el modo directo contiene dos vectores de movimiento que hacen referencia a dos imágenes
siguientes en orden de presentación visual. Una imagen P43 es una imagen actual que se va a codificar, y lleva a
cabo la bi-predicción haciendo referencia a las imágenes P42 y P44. Supóngase que un bloque que se va a codificar20
fuera un bloque MB41, entonces dos vectores de movimiento requeridos se determinarían usando un vector de
movimiento de un bloque co-situado MB42 en la imagen de referencia hacia atrás codificada (la segunda imagen de
referencia especificada por el segundo índice de referencia) P44. Debido a que el bloque MB42 contiene dos
vectores de movimiento MV45 y MV46 como vectores de movimiento, dos vectores de movimiento requeridos MV43
y MV44 no se pueden calcular aplicando directamente el ajuste de escala de una forma similar a la ecuación 1. Por25
lo tanto, tal como se muestra en la ecuación 7, un vector de movimiento MV_REF se determina como un vector de
movimiento que se va a ajustar a escala a partir de un valor promedio de dos vectores de movimiento del bloque
MB42, y un intervalo de tiempo TR_REF en ese momento se determina a partir de un valor promedio de forma
similar. A continuación, los vectores de movimiento MV43 y MV44 se calculan mediante el ajuste de escala de un
vector de · movimiento MV_REF y un intervalo de tiempo TR_REF basándose en la ecuación 8. En este caso, un30
intervalo de tiempo TR45 indica un intervalo de tiempo entre una imagen P44 y P45, es decir, hasta una imagen a la
que hace referencia un vector de movimiento MV45; y un intervalo de tiempo TR46 indica un intervalo de tiempo
hasta una imagen a la que hace referencia el vector de movimiento MV46. Un intervalo de tiempo TR43 indica un
intervalo de tiempo hasta una imagen a la que hace referencia un vector de movimiento MV43; y un intervalo de
tiempo TR44 indica un intervalo de tiempo hasta una imagen a la que hace referencia un vector de movimiento35
MV44. Los intervalos de tiempo entre estas imágenes se pueden determinar basándose en, por ejemplo, información
que indique el tiempo de presentación visual y el orden de presentación visual, la cual sea añadida a cada imagen, o
diferencia de información tal como se ha explicado en la primera realización. Obsérvese que una imagen actual que
se va a codificar hace referencia a una imagen siguiente en el ejemplo de la figura 9, no obstante, el caso de hacer
referencia a una imagen que no sea la siguiente puede tratarse de la misma manera.40

MV_REF = (MV45 + MV46)/2 . . . Ecuación 7 (a)

TR_REF = (TR45 + TR46)/2 . . . Ecuación 7 (b)

MV43 = -MV_REF/TR_REF × TR43 . . . Ecuación 8 (a)

MV44 = MV_REF/TR_REF × TR44 . . . Ecuación 8 (b)

La realización anterior muestra el método de codificación en el cual una codificación de predicción entre imágenes45
puede llevarse a cabo usando el modo directo sin contradicción, incluso si un bloque del cual se hace referencia al
vector de movimiento en el siguiente modo directo pertenece a una imagen B. En el método de codificación, cuando
un bloque del cual se hizo referencia al vector de movimiento en el modo directo contiene varios vectores de
movimiento que hacen referencia a una imagen siguiente en orden de presentación visual, un vector de movimiento
se genera usando los varios vectores de movimiento, y dos vectores de movimiento que se van a usar para la50
compensación de movimiento real se determina por ajuste de escala.

Obsérvese que, cuando se calculan dos vectores de movimiento MV43 y MV44 en la figura 9, es posible usar la
ecuación 9 en lugar de la ecuación 7 como un método para promediar vectores de movimiento MV45 y MV46 y para
promediar intervalos de tiempo TR45 y TR46 para calcular de esta manera el vector de movimiento MV_REF y el
intervalo de tiempo TR_REF que se van a ajustar a escala. En primer lugar, tal como se muestra en la ecuación 955
(a), el vector de movimiento MV46’ se calcula mediante el ajuste de escala de MV46 para igualar el intervalo de
tiempo con el vector de movimiento MV45. A continuación, el vector de movimiento MV_REF se determina al
promediar los vectores de movimiento MV46’ y MV45. En el presente caso, el intervalo de tiempo TR41 se usa
directamente como el intervalo de tiempo TR_REF. Obsérvese que el caso de calcular un vector de movimiento
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MV45’ mediante el ajuste de escala del vector de movimiento MV45 en lugar de calcular el vector de movimiento
MV46’ mediante el ajuste de escala de un vector de movimiento MV46 se puede tratar de la misma manera.

MV46’ = MV46/TR46 × TR45 . . . Ecuación 9 (a)

MV_REF = (MV46’ + MV45)/2 . . . Ecuación 9 (b)

TR_REF = TR45 . . . Ecuación 9 (c)5

Obsérvese que, cuando se calculan dos vectores de movimiento MV43 y MV44 en la figura 9, como un vector de
movimiento MV_REF y un intervalo de tiempo TR_REF que se ajustan a escala, un vector de movimiento MV45 y un
intervalo de tiempo TR45, los cuales hacen referencia a una imagen P45 situada temporalmente más cerca de una
imagen P44 de la cual se hizo referencia al vector de movimiento, se pueden usar directamente tal como se muestra
en la ecuación 10 en lugar de usar un valor promedio de dos vectores de movimiento tal como se muestra en la10
ecuación 7. De forma similar, como un vector de movimiento MV_REF y un intervalo de tiempo TR_REF, un vector
de movimiento MV46 y un intervalo de tiempo TR46, los cuales hacen referencia a una imagen P46 situada
temporalmente más lejos, se pueden usar directamente tal como se muestra en la ecuación 11. Este método hace
posible reducir la capacidad de una unidad de almacenamiento de vectores de movimiento en un aparato de
codificación debido a que cada bloque que pertenezca a una imagen P44 de la cual se hace referencia al vector de15
movimiento puede implementar la compensación de movimiento al almacenar solo uno de dos vectores de
movimiento.

MV_REF = MV45 . . . . Ecuación 10 (a)

TR_REF = TR45 . . . . Ecuación 10 (b)

MV_REF = MV46 . . . . Ecuación 11 (a)20

TR_REF = TR46 . . . . Ecuación 11 (b)

Obsérvese que, cuando se calculan dos vectores de movimiento MV43 y MV44 en la figura 9, como un vector de
movimiento MV_REF y un intervalo de tiempo TR_REF los cuales se ajustan a escala, un vector de referencia que
haga referencia a una imagen que se va a codificar de forma precedente se puede usar directamente en lugar de
usar un valor promedio de dos vectores de movimiento tal como se muestra en la ecuación 7. La figura 10A muestra25
una relación de referencia de imágenes, en orden de presentación visual de imágenes en movimiento tal como se
muestra en la figura 9, y la figura 10B muestra un ejemplo de un orden en el cual las imágenes se reordenan en
orden de codificación en la memoria de tramas 101 que se muestra en la figura 6. En el presente caso, una imagen
P43 indica una imagen que se va a codificar en el modo directo, y una imagen P44 indica una imagen de la cual se
hace referencia al vector de movimiento para la codificación. Cuando las imágenes se reordenan tal como se30
muestra en la figura 10B, debido a que un vector de movimiento que hace referencia a una imagen que se va a
codificar de forma precedente se usa directamente, un vector de movimiento MV46 y un intervalo de tiempo TR46 se
usan directamente como un vector de movimiento MV_REF y un intervalo de tiempo TR_REF tal como se muestra
en la ecuación 11. De forma similar, es posible usar directamente un vector de movimiento que haga referencia a
una imagen que se va a codificar más adelante. En este caso, un vector de movimiento MV45 y un intervalo de35
tiempo TR45 se aplican directamente como un vector de movimiento MV_REF y un intervalo de tiempo TR_REF.
Este método hace posible reducir la capacidad de una unidad de almacenamiento de vectores de movimiento en un
aparato de codificación debido a que cada bloque que pertenezca a una imagen P44 de la cual se hace referencia al
vector de movimiento puede llevar a cabo la compensación de movimiento al almacenar solo uno de dos vectores de
movimiento.40

Obsérvese que, cuando una imagen a la que se hace referencia para poder determinar un vector de movimiento en
el modo directo contiene dos vectores de movimiento que hacen referencia a dos imágenes siguientes en orden de
presentación visual, es posible llevar a cabo la compensación de movimiento suponiendo que dos vectores de
movimiento requeridos MV43 y MV44 sean “0”. Este método hace posible reducir la capacidad de una unidad de
almacenamiento de vectores de movimiento en un aparato de descodificación, y hace posible además omitir un45
proceso de calcular un vector de movimiento, debido a que cada bloque que pertenezca a una imagen P44 de la
cual se hace referencia al vector de movimiento no tiene que almacenar un vector de movimiento.

Obsérvese que, cuando una imagen a la que se hace referencia para poder determinar un vector de movimiento en
el modo directo contiene dos vectores de movimiento que hacen referencia a dos imágenes siguientes en orden de
presentación visual, es posible inhibir la referencia a un vector de movimiento y aplicar únicamente una codificación50
de predicción que no sea el modo directo. Cuando se hace referencia a dos imágenes siguientes en orden de
presentación visual como una imagen P44 que se muestra en la figura 9, es concebible que la correlación con una
imagen precedente en orden de presentación visual sea baja, debido a que es posible generar una imagen
predictiva más precisa al inhibir el modo directo y seleccionar otro modo de predicción.

Obsérvese que en la presente realización se explica el caso en el que un vector de movimiento usado en el modo55
directo se calcula mediante el ajuste de escala de un vector de movimiento referenciado usando un intervalo de
tiempo entre imágenes; no obstante, el vector de movimiento se puede calcular al multiplicar por un número
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constante. En el presente caso, una constante usada para la multiplicación puede ser variable cuando se lleve a
cabo la codificación y descodificación de una forma por varios bloques o de una forma por varias imágenes.

Obsérvese que en la ecuación 7 (a) o 9 (b), cuando se calcula un vector de movimiento MV_REF, después de
calcular el lado derecho de la ecuación 7 (a) o 9 (b), el vector de movimiento se puede redondear a una precisión de
vector de movimiento predeterminada. La precisión de un vector de movimiento incluye precisión de medio píxel,5
precisión de píxel de un tercio y precisión de píxel de un cuarto, o similares. Además, la precisión de un vector de
movimiento se puede determinar, por ejemplo, de una forma por bloques, de una forma por imágenes y de una
forma por secuencias. Además, en las ecuaciones 8 (a), 8 (b) y 9 (a), cuando se calculan los vectores de movimiento
MV43, MV44 y MV46’, los vectores de movimiento se pueden redondear a una precisión predeterminada de un
vector de movimiento después de calcular el lado derecho de las ecuaciones 8 (a), 8 (b) y 9 (a).10

(Tercera realización)

Un método de descodificación de imágenes en movimiento de acuerdo con la tercera realización de la presente
invención se explica usando el diagrama de bloques que se muestra en la figura 11. No obstante, se supone que se
introduce el flujo de bits generado en el método de codificación de imágenes de la primera realización.

En primer lugar, información variada tal como un modo de predicción, información de vector de movimiento y datos15
de codificación residual predictiva se extraen del flujo de bits introducido por un analizador de flujos de bits 601.

El modo de predicción y la información del vector de movimiento son enviados a una unidad de descodificación de
vectores de movimiento/modo de predicción 608 y un dato de codificación residual predictiva es enviado a una
unidad de descodificación residual predictiva 602. La unidad de descodificación de compensación de
movimiento/modo de predicción 608 descodifica el modo de predicción y un vector de movimiento usado en el modo20
de predicción. Cuando se descodifica el vector de movimiento, se usa un vector de movimiento descodificado
almacenado en la unidad de almacenamiento de vectores de movimiento 605. El modo de predicción y vector de
movimiento descodificados son enviados a una unidad de descodificación de compensación de movimiento 604.
Además, el vector de movimiento descodificado se almacena en la unidad de almacenamiento de vectores de
movimiento 605 para usarse para descodificar vectores de movimiento de bloques siguientes. En la unidad de25
descodificación de compensación de movimiento 604, se genera una imagen predictiva basándose en el modo de
predicción y la información de vector de movimiento introducidos usando una imagen descodificada almacenada en
una memoria de tramas 603 como una imagen de referencia. Una imagen descodificada se genera mediante la
introducción de la imagen predictiva que se ha generado en lo que antecede en una operación de adición 606
añadiendo la imagen introducida a la imagen residual predictiva generada en una unidad de descodificación residual30
predictiva 602. La realización anterior muestra una operación para un flujo de bits de predicción entre imágenes, no
obstante, un conmutador 607 conmuta a un proceso de descodificación para un flujo de bits de predicción entre
imágenes.

En lo que antecede se ha mostrado un resumen de un flujo de descodificación, no obstante, el proceso detallado en
la unidad de descodificación de compensación de movimiento 604 se explica en lo sucesivo.35

La información de vector de movimiento se añade de una forma por bloque o una forma por área (un bloque
dividido). Mediante el uso de imágenes descodificadas precedentes y siguientes a una imagen actual que se va a
codificar en orden de presentación visual como imágenes de referencia, se genera una imagen predictiva para llevar
a cabo la compensación de movimiento de las imágenes.

Un modo directo es uno de bi-predicciones que llevan a cabo la codificación de predicción entre imágenes haciendo40
referencia a cada una de las imágenes precedente y siguiente en orden de presentación visual. En el modo directo,
debido a que un bloque actual que se va a codificar introduce un flujo de bits que no contiene un vector de
movimiento directamente, dos vectores de movimiento para la compensación de movimiento real se calculan
haciendo referencia a un vector de movimiento de un bloque co-situado en una imagen descodificada cercana en
orden de presentación visual, y una imagen predictiva se genera.45

La figura 7 muestra una operación cuando una imagen descodificada a la que se hace referencia para determinar un
vector de movimiento en el modo directo contiene dos vectores de movimiento que hacen referencia a dos imágenes
precedentes en orden de presentación visual. Una imagen P23 es una imagen actual que se va a descodificar, y
lleva a cabo la bi-predicción haciendo referencia a las imágenes P22 y P24. Cuando se supone que un bloque que
se va a codificar es un bloque MB21, dos vectores de movimiento requeridos se determinan usando un vector de50
movimiento de un bloque co-situado MB22 en la imagen de referencia hacia atrás descodificada (la segunda imagen
de referencia especificada por el segundo índice de referencia) P24. Debido a que el bloque MB22 contiene dos
vectores de movimiento MV21 y MV22 como los vectores de movimiento, dos vectores de movimiento requeridos
MV23 y MV24 no se pueden calcular mediante la aplicación del ajuste de escala directo de una forma similar a la de
la ecuación 1. Por lo tanto, tal como se muestra en la ecuación 2, un vector de movimiento MV_REF se determina55
como un vector de movimiento que se va a ajustar a escala a partir de un valor promedio de dos vectores de
movimiento del bloque MB22, y un intervalo de tiempo TR_REF en ese momento se determina a partir de un valor
promedio igualmente. A continuación, los vectores de movimiento MV23 y MV24 se calculan mediante el ajuste de
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escala de un vector de movimiento MV_REF y un intervalo de tiempo TR_REF basándose en la ecuación 3. En este
caso, un intervalo de tiempo TR21 indica un intervalo de tiempo entre una imagen P24 y P21, es decir, hasta una
imagen a la que hace referencia un vector de movimiento MV21, y un intervalo de tiempo TR22 indica un intervalo
de tiempo hasta una imagen a la que hace referencia un vector de movimiento MV22. Un intervalo de tiempo TR23
indica un intervalo de tiempo hasta una imagen a la que hace referencia un vector de movimiento MV23; y un5
intervalo de tiempo TR24 indica un intervalo de tiempo hasta una imagen a la que hace referencia un vector de
movimiento MV24. Los intervalos de tiempo entre estas imágenes se pueden determinar basándose en, por ejemplo,
información que indique el tiempo de presentación visual y el orden de presentación visual añadida a cada imagen o
diferencia de información. Obsérvese que una imagen actual que se va a codificar hace referencia a una siguiente
imagen en el ejemplo de la figura 7, no obstante, el caso que hace referencia a una imagen que no sea la siguiente10
puede tratarse de la misma manera.

La realización anterior muestra el método de descodificación en el cual una descodificación de predicción entre
imágenes puede llevarse a cabo usando el modo directo sin contradicción, incluso si un bloque del cual se hace
referencia a un vector de movimiento pertenece a una imagen B. En el método de descodificación, cuando un bloque
del cual se hace referencia al vector de movimiento en el modo directo contiene varios vectores de movimiento que15
hacen referencia a una imagen precedente, se genera un vector de movimiento usando los varios vectores de
movimiento, y dos vectores de movimiento que se van a usar para la compensación de movimiento real se
determinan por ajuste de escala.

Obsérvese que, cuando se calculan dos vectores de movimiento MV23 y MV24 en la figura 7, es posible usar la
ecuación 4 en lugar de la ecuación 2 como un método para promediar vectores de movimiento MV21 y MV22 y para20
promediar intervalos de tiempo TR21 y TR22 para calcular de esta manera el vector de movimiento MV_REF y el
intervalo de tiempo TR_REF que se van a ajustar a escala. En primer lugar, tal como se muestra en la ecuación 4
(a), el vector de movimiento MV21’ se calcula mediante el ajuste de escala de MV21 para igualar el intervalo de
tiempo con el vector de movimiento MV22. A continuación, el vector de movimiento MV_REF se determina al
promediar vectores de movimiento MV21’ y MV22. En el presente caso, el intervalo de tiempo TR22 se usa25
directamente como el intervalo de tiempo TR_RF. Obsérvese que el caso de calcular un vector de movimiento
MV22’ mediante el ajuste de escala del vector de movimiento MV22 en lugar de calcular el vector de movimiento
MV21’ mediante el ajuste de escala de un vector de movimiento MV21 se puede tratar de la misma manera.

Obsérvese que, cuando se calculan dos vectores de movimiento MV23 y MV24 en la figura 7, como un vector de
movimiento MV_REF y un intervalo de tiempo TR_REF los cuales se ajustan a escala, un vector de movimiento30
MV22 y un intervalo de tiempo TR22, los cuales hagan referencia a una imagen P22 situada temporalmente más
cerca de una imagen P24 de la cual se hace referencia al vector de movimiento, se pueden usar directamente tal
como se muestra en la ecuación 5 en lugar de usar un valor promedio de dos vectores de movimiento tal como se
muestra en la ecuación 2. De forma similar, como un vector de movimiento MV_REF y un intervalo de tiempo
TR_REF, un vector de movimiento MV21 y un intervalo de tiempo TR21, los cuales hacen referencia a una imagen35
P21 situada temporalmente más lejos, se pueden usar directamente tal como se muestra en la ecuación 6. Este
método hace posible reducir la capacidad de una unidad de almacenamiento de vectores de movimiento en un
aparato de codificación debido a que cada bloque que pertenezca a una imagen P24 de la cual se hace referencia al
vector de movimiento puede actualizar la compensación de movimiento al almacenar solo uno de dos vectores de
movimiento.40

Obsérvese que, cuando se calculan dos vectores de movimiento MV23 y MV24 en la figura 7, como un vector de
movimiento MVJEF y un intervalo de tiempo TR_REF que se ajustan a escala, un vector de movimiento que haga
referencia a una imagen que se va a descodificar de forma precedente se puede usar directamente, en lugar de usar
un valor promedio de dos vectores de movimiento tal como se muestra en la ecuación 2. La figura 8A muestra una
relación de referencia en orden de presentación visual de imágenes en movimiento tal como se muestra en la figura45
7, y la figura 8B muestra un orden en el cual se introduce un flujo de bits, es decir, un orden de descodificación. En
el presente caso, una imagen P23 indica una imagen descodificada en el modo directo, y una imagen P24 indica una
imagen de la cual se hace referencia al vector de movimiento para la descodificación. Cuando se considera un orden
como el que se muestra en la figura 8B, debido a que un vector de movimiento que hace referencia a una imagen
que se va a descodificar de forma precedente se usa directamente, un vector de movimiento MV22 y un intervalo de50
tiempo TR22 se aplican directamente como un vector de movimiento MV_REF y un intervalo de tiempo TR_REF, tal
como se muestra en la ecuación 5. De forma similar, es posible usar directamente un vector de movimiento que
haga referencia a una imagen que se va a descodificar más adelante. En este caso, un vector de movimiento MV21
y un intervalo de tiempo TR21 se aplican directamente como un vector de movimiento MV_REF y un intervalo de
tiempo TR_REF tal como se muestra en la ecuación 6. Esto hace posible reducir la capacidad de una unidad de55
almacenamiento de vectores de movimiento en un aparato de descodificación, toda vez que cada bloque que
pertenezca a una imagen P24 de la cual se hace referencia al vector de movimiento puede llevar a cabo la
compensación de movimiento al almacenar solo uno de dos vectores de movimiento.

Obsérvese que en la presente realización, se explica el caso en el que un vector de movimiento usado en el modo
directo se calcula mediante el ajuste de escala de un vector de movimiento referenciado usando un intervalo de60
tiempo entre imágenes; no obstante, el vector de movimiento se puede calcular al multiplicar por un número
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constante. En el presente caso, una constante usada para la multiplicación puede ser variable cuando se lleve a
cabo la codificación o descodificación de una forma por varios bloques o de una forma por varias imágenes.

(Cuarta realización)

Un diagrama general del proceso de codificación basado en la figura 11 es completamente igual a la tercera
realización. En el presente caso se explica una operación detallada de la bi-predicción en el modo directo usando la5
figura 9. No obstante, se supone que se introduce el flujo de bits generado en el método de codificación de
imágenes de la primera realización.

La figura 9 muestra una operación cuando una imagen a la que se hace referencia para poder determinar un vector
de movimiento en el modo directo contiene dos vectores de movimiento que hacen referencia a dos imágenes
siguientes en orden de presentación visual. Una imagen P43 es una imagen actual que se va a codificar, y lleva a10
cabo la bi-predicción haciendo referencia a las imágenes P42 y P44. Cuando se supone que un bloque que se va a
codificar es un bloque MB41, dos vectores de movimiento requeridos se determinan usando un vector de
movimiento de un bloque co-situado MB42 en la imagen de referencia hacia atrás descodificada (la segunda imagen
de referencia especificada por el segundo índice de referencia) P44. Debido a que el bloque MB42 contiene dos
vectores de movimiento MV45 y MV46 como vectores de movimiento, dos vectores de movimiento requeridos MV4315
y MV44 no se pueden calcular mediante ajuste de escala directamente de una forma similar a la ecuación 1. Por lo
tanto, tal como se muestra en la ecuación 7, un vector de movimiento MV_REF se determina como un vector de
movimiento que se va a ajustar a escala a partir de un valor promedio de dos vectores de movimiento del bloque
MB42, y un intervalo de tiempo TR_REF en ese momento se determina a partir de un valor promedio igualmente. A
continuación, los vectores de movimiento MV43 y MV44 se calculan mediante el ajuste de escala de un vector de20
movimiento MV_REF y un intervalo de tiempo TR_REF basándose en la ecuación 8. En este caso, un intervalo de
tiempo TR45 indica un intervalo de tiempo entre una imagen P44 y P45, es decir, hasta una imagen a la que hace
referencia un vector de movimiento MV45; y un intervalo de tiempo TR46 indica un intervalo de tiempo hasta una
imagen a la que hace referencia el vector de movimiento MV46. Un intervalo de tiempo TR43 indica un intervalo de
tiempo hasta una imagen a la que hace referencia un vector de movimiento MV43 y un intervalo de tiempo TR4425
indica un intervalo de tiempo hasta una imagen a la que hace referencia un vector de movimiento MV44. Obsérvese
que una imagen actual que se va a codificar hace referencia a una imagen siguiente en el ejemplo de la figura 9, no
obstante, el caso de hacer referencia a una imagen que no sea adyacente puede tratarse de la misma manera.

La realización anterior muestra el método de descodificación en el cual una descodificación de predicción entre
imágenes puede llevarse a cabo usando el modo directo sin contradicción, incluso si un bloque del cual se hace30
referencia al vector de movimiento en el modo directo pertenece a una imagen B. En el método de descodificación,
cuando un bloque del cual se hace referencia al vector de movimiento en el modo directo contiene varios vectores
de movimiento que hacen referencia a una imagen siguiente en orden de presentación visual, un vector de
movimiento se genera usando los varios vectores de movimiento, y dos vectores de movimiento que se van a usar
para la compensación de movimiento real se determinan por ajuste de escala.35

Obsérvese que, cuando se calculan dos vectores de movimiento MV43 y MV44 en la figura 9, es posible usar la
ecuación 7 en lugar de la ecuación 9 como un método para promediar vectores de movimiento MV45 y MV46 y para
promediar intervalos de tiempo TR45 y TR46 para calcular de esta manera el vector de movimiento MV_REF y el
intervalo de tiempo TR_REF que se van a ajustar a escala. En primer lugar, tal como se muestra en la ecuación 9
(a), el vector de movimiento MV46’ se calcula mediante el ajuste de escala de MV46 para igualar el intervalo de40
tiempo con el vector de movimiento MV45. A continuación, el vector de movimiento MV_REF se determina al
promediar los vectores de movimiento MV46’ y MV45. En el presente caso, el intervalo de tiempo TR45 se usa
directamente como el intervalo de tiempo TR_REF. Obsérvese que el caso de calcular un vector de movimiento
MV45’ mediante el ajuste de escala del vector de movimiento MV45 en lugar de calcular el vector de movimiento
MV46’ mediante el ajuste de escala de un vector de movimiento MV46 se puede tratar de la misma manera.45

Obsérvese que, cuando se calculan dos vectores de movimiento MV43 y MV44 en la figura 9, como un vector de
movimiento MV_REF y un intervalo de tiempo TR_REF que se ajustan a escala, un vector de movimiento MV45 y un
intervalo de tiempo TR45, los cuales hacen referencia a una imagen P45 situada temporalmente más cerca de una
imagen P44 de la cual se hace referencia al vector de movimiento, se pueden usar directamente tal como se
muestra en la ecuación 10, en lugar de usar un valor promedio de dos vectores de movimiento tal como se muestra50
en la ecuación 7. De forma similar, como un vector de movimiento MV_REF y un intervalo de tiempo TR_REF, un
vector de movimiento MV46 y un intervalo de tiempo TR46, los cuales hacen referencia a una imagen P46 situada
temporalmente más lejos, se pueden usar directamente tal como se muestra en la ecuación 11. Este método hace
posible reducir la capacidad de una unidad de almacenamiento de vectores de movimiento en un aparato de
descodificación debido a que cada bloque que pertenezca a una imagen P44 de la cual se hace referencia al vector55
de movimiento puede implementar la compensación de movimiento al almacenar solo uno de dos vectores de
movimiento.

Obsérvese que, cuando se calculan dos vectores de movimiento MV43 y MV44 en la figura 9, como un vector de
movimiento MV_REF y un intervalo de tiempo TR_REF los cuales se ajustan a escala, un vector de referencia que
haga referencia a una imagen que se va a codificar de forma precedente se puede usar directamente, en lugar de60
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usar un valor promedio de dos vectores de movimiento tal como se muestra en la ecuación 7. La figura 10A muestra
una relación de referencia en orden de presentación visual de imágenes en movimiento tal como se muestra en la
figura 9, y la figura 10B muestra un orden en el cual se introduce un flujo de bits, es decir, un orden de
descodificación. En el presente caso, una imagen P43 indica una imagen que es descodificada en el modo directo, y
una imagen P44 indica una imagen de la cual se hace referencia al vector de movimiento para la descodificación.5
Cuando se considera un orden como el que se muestra en la figura 10B, debido a que un vector de movimiento que
hace referencia a una imagen que se va a descodificar de forma precedente se usa directamente, un vector de
movimiento MV46 y un intervalo de tiempo TR46 se usan directamente como un vector de movimiento MV_REF y un
intervalo de tiempo TR_REF tal como se muestra en la ecuación 10. Este método hace posible reducir la capacidad
de una unidad de almacenamiento de vectores de movimiento en un aparato de descodificación debido a que cada10
bloque que pertenezca a una imagen P44 de la cual se hace referencia al vector de movimiento puede llevar a cabo
la compensación de movimiento al almacenar solo uno de dos vectores de movimiento.

Obsérvese que, cuando un bloque al que se hace referencia para poder determinar un vector de movimiento en el
modo directo contiene dos vectores de movimiento que hacen referencia a dos imágenes siguientes en orden de
presentación visual, es posible llevar a cabo la compensación de movimiento suponiendo que dos vectores de15
movimiento requeridos MV43 y MV44 sean “0”. Este método hace posible reducir la capacidad de una unidad de
almacenamiento de vectores de movimiento en un aparato de descodificación, y hace posible además omitir un
proceso de calcular un vector de movimiento, debido a que cada bloque que pertenezca a una imagen P44 de la
cual se hace referencia al vector de movimiento no tiene que almacenar un vector de movimiento.

Obsérvese que en la presente realización se explica el caso en el que un vector de movimiento usado en el modo20
directo se calcula mediante el ajuste de escala de un vector de movimiento referenciado usando un intervalo de
tiempo entre imágenes; no obstante, el vector de movimiento se puede calcular al multiplicar por un número
constante. En el presente caso, una constante usada para la multiplicación puede ser variable cuando se lleve a
cabo la codificación o descodificación de una forma por varios bloques o de una forma por varias imágenes.

(Quinta realización)25

El método de codificación/descodificación puede ser actualizado no solo por el método de
codificación/descodificación que se muestra en la primera a la cuarta realizaciones anteriores, sino también por un
método para calcular vectores de movimiento que se muestra en lo sucesivo.

La figura 12 muestra una operación cuando un bloque codificado o descodificado al que se hace referencia para
calcular un vector de movimiento en el modo directo contiene dos vectores de movimiento que hacen referencia a30
dos imágenes precedentes en orden de presentación visual. Una imagen P23 es una imagen actual que se va a
codificar o descodificada. Cuando se supone que un bloque que se va a codificar o descodificado es un bloque MB1,
dos vectores de movimiento requeridos se determinan usando un vector de movimiento de un bloque co-situado
MB2 en la imagen de referencia hacia atrás codificada o descodificada (la segunda imagen de referencia
especificada por el segundo índice de referencia) P24. Obsérvese que en la figura 12, el bloque MB1 es un bloque35
actual de proceso, los bloques MB1 y MB2 son bloques co-situados en otras imágenes, y los vectores, de
movimiento MV21 es el primer vector de movimiento hacia delante que la imagen de referencia es especificada por
el primer índice de referencia y MV22 es el vector de movimiento hacia delante que la imagen de referencia es
especificada por el segundo índice de referencia, y estos vectores de movimiento se usan para codificar o
descodificar el bloque MB2 y hacer referencia a las imágenes P21 y P22 respectivamente. Las imágenes P21, P22 y40
P24 son imágenes codificadas o descodificadas. Un intervalo de tiempo TR21 es un intervalo de tiempo entre la
imagen P21 y la imagen P24; un intervalo de tiempo TR22 es un intervalo de tiempo entre la imagen P22 y la
imagen P24; un intervalo de tiempo TR21 es un intervalo de tiempo entre P21 y la imagen P23; y un intervalo de
tiempo TR24’ es un intervalo de tiempo entre la imagen P23 y la imagen P24.

En el método de cálculo de vectores de movimiento, tal como se muestra en la figura 12, solo el vector de45
movimiento hacia delante (el primer vector de movimiento) MV21 codificado o descodificado de forma precedente se
usa de vectores de movimiento del bloque MB2 en la imagen de referencia P24, y vectores de movimiento MV21’ y
MV24’ del bloque MB1 se calculan por las siguientes ecuaciones.

MV21’ = MV21 × TR21’/TR21

MV24’ = -MV21 × TR24’/TR2150

A continuación, se lleva a cabo la bi-predicción a partir de las imágenes P21 y P24 usando los vectores de
movimiento MV21’ y MV24’. Obsérvese que un vector de movimiento del bloque MB1 se puede calcular usando solo
un vector de movimiento (el segundo vector de movimiento) MV22 codificado o descodificado después de vectores
de movimiento del bloque MB2 en la imagen de referencia P24, en lugar de calcular vectores de movimiento MV21’ y
MV24’ del bloque MB1 usando solo el vector de movimiento MV21. Además, tal como se muestra en la primera55
realización a la cuarta realización, un vector de movimiento del bloque MB1 se puede determinar usando ambos
vectores de movimiento MV21 y MV22. Cuando se selecciona uno de los vectores de movimiento MV21 y MV22, un
vector de movimiento de un bloque codificado o descodificado anteriormente se puede seleccionar, y este se puede
ajustar de forma arbitraria en un aparato de codificación y un aparato de descodificación. La compensación de
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movimiento es posible o bien cuando la imagen P21 esté en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes
de referencia a corto plazo o bien en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes de referencia a largo
plazo. Se dará una explicación para la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes de referencia a corto
plazo y la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes de referencia a largo plazo.

La figura 13 muestra una operación cuando un bloque codificado o descodificado al que se hace referencia para5
poder calcular un vector de movimiento en el modo directo contiene dos vectores de movimiento que hacen
referencia a las siguientes dos imágenes en orden de presentación visual. Una imagen P22 es una imagen actual
que se va a codificar o descodificada. Cuando se supone que un bloque que se va a codificar o descodificado es un
bloque MB1, dos vectores de movimiento requeridas se determinan usando un vector de movimiento de un bloque
co-situado MB2 en la imagen de referencia hacia atrás codificada o descodificada (la segunda imagen de referencia)10
P23. Obsérvese que en la figura 13 el bloque MB1 es un bloque actual de procesamiento, los bloques MB1 y MB2
son bloques co-situados en imágenes y los vectores de movimiento MV24 y MV25 son vectores de movimiento hacia
atrás usados para codificar o descodificar el bloque MB2 y hacen referencia a imágenes P21 y P22,
respectivamente. Las imágenes P21, P23, P24 y P25 son imágenes codificadas o descodificadas. Un intervalo de
tiempo TR24 es un intervalo de tiempo entre la imagen P23 y la imagen P24, un intervalo de tiempo TR25 es un15
intervalo de tiempo entre la imagen P23 y la imagen P25, un intervalo de tiempo TR24’ es un intervalo de tiempo
entre P22 y la imagen P24, y un intervalo de tiempo TR21’ es un intervalo de tiempo entre la imagen P21 y la
imagen P22.

En un método de cálculo de vectores de movimiento como el que se muestra en la figura 13, solo se usa el vector de
movimiento hacia atrás MV24, el cual hace referencia a la imagen P24 del bloque MB2 en la imagen de referencia20
P23, y los vectores de movimiento MV21’ y MV24’ se calculan mediante las siguientes ecuaciones.

MV21’ = -MV24 × TR21’/TR24

MV24’ = MV24 × TR24’/TR24

A continuación, se lleva a cabo la bi-predicción a partir de las imágenes P21 y P24 usando los vectores de
movimiento MV21’ y MV24’.25

Obsérvese que, tal como se muestra en la figura 14, cuando solo se usa un vector de movimiento hacia atrás MV25,
el cual apunta a la imagen P25 del bloque MB2 en la imagen de referencia P23, los vectores de movimiento MV21’ y
MV24’ se calculan mediante las siguientes ecuaciones. En el presente caso, un intervalo de tiempo TR24 es un
intervalo de tiempo entre la imagen P23 y la imagen P24; un intervalo de tiempo TR25 es un intervalo de tiempo
entre la imagen P23 y la imagen P25; un intervalo de tiempo TR25’ es un intervalo de tiempo entre la imagen P22 y30
la imagen P25 y un intervalo de tiempo TR21’ es un intervalo de tiempo entre la imagen P21 y la imagen P22.

MV21’ = -MV25 × TR21’/TR25

MV25’ = MV25 × TR25’/TR25

A continuación, se lleva a cabo la bi-predicción a partir de las imágenes P21 y P24 usando los vectores de
movimiento MV21’ y MV24’.35

La figura 15 muestra una operación cuando un bloque codificado o descodificado al que se hace referencia para
calcular un vector de movimiento en el modo directo contiene dos vectores de movimiento que hacen referencia a
una imagen precedente en orden de presentación visual. Una imagen P23 es una imagen actual que se va a
codificar o descodificada. Cuando se supone que un bloque que se va a codificar o descodificado es un bloque MB1,
dos vectores de movimiento requeridos se determinan usando un vector de movimiento de un bloque co-situado40
MB2 en la imagen de referencia hacia atrás codificada o descodificada (la segunda imagen de referencia
especificada por el segundo índice de referencia) P24. Obsérvese que en la figura 15, el bloque MB1 es un bloque
actual de procesamiento, los bloques MB1 y MB2 son bloques co-situados en otras imágenes. Los vectores de
movimiento MV21A y MV21B son vectores de movimiento hacia delante usados para codificar o descodificar el
bloque MB2, y ambos hacen referencia a la imagen P21. Las imágenes P21, P22 y P24 son imágenes codificadas o45
descodificadas. Los intervalos de tiempo TR21A y TR21B son un intervalo de tiempo entre la imagen P21 y la
imagen P24; un intervalo de tiempo TR21’ es un intervalo de tiempo entre la imagen P21 y la imagen P23 y un
intervalo de tiempo TR24’ es un intervalo de tiempo entre P23 y la imagen P24.

En un método de cálculo de vectores de movimiento como el que se muestra en la figura 15, solo se usa el vector de
movimiento hacia delante MV21A, el cual apunta a la imagen P21 del bloque MB2 en la imagen de referencia P24, y50
los vectores de movimiento MV21A’ y MV24’ se calculan por las siguientes ecuaciones.

MV21A’ = MV21A × TR21’/TR21A

MV24’ = -MV21A × TR24’/TR21A

A continuación, se lleva a cabo la bi-predicción de las imágenes P21 y P24 usando los vectores de movimiento
MV21A’ y MV24’.55
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Obsérvese que un vector de movimiento del bloque MB1 se puede calcular usando solo un vector de movimiento
hacia delante MV21B, el cual apunta a la imagen P21 del bloque MB2 en la imagen de referencia P24. Además, tal
como se muestra en la primera realización a la cuarta realización, un vector de movimiento del bloque MB1 se puede
determinar usando ambos vectores de movimiento hacia delante MV21A y MV21B. Cuando se selecciona uno de los
vectores de movimiento hacia delante MV21A y MV21B, un vector de movimiento de un bloque codificado o5
descodificado de forma precedente (que se ha descrito anteriormente en un flujo de bits) se puede seleccionar, y se
puede ajustar de forma arbitraria por un aparato de codificación y un aparato de descodificación. En el presente
caso, el vector de movimiento codificado o descodificado de forma precedente quiere decir el primer vector de
movimiento. La compensación de movimiento es posible o bien cuando la imagen P21 esté en la memoria de
almacenamiento intermedio de imágenes de referencia a corto plazo o bien en la memoria de almacenamiento10
intermedio de imágenes de referencia a largo plazo. Más adelante se dará la explicación para la memoria de
almacenamiento intermedio de imágenes de referencia a corto plazo y la memoria de almacenamiento intermedio de
imágenes de referencia a largo plazo.

Obsérvese que en la presente realización se explica el caso en el que un vector de movimiento usado en el modo
directo se calcula mediante el ajuste de escala de un vector de movimiento referenciado usando un intervalo de15
tiempo entre imágenes; no obstante, el vector de movimiento se puede calcular al multiplicar por un número
constante. En el presente caso, una constante usada para la multiplicación puede ser variable cuando se lleve a
cabo la codificación o descodificación de una forma por varios bloques o de una forma por varias imágenes.

Obsérvese que, en las ecuaciones que se han mencionado en lo que antecede para calcular vectores de movimiento
MV21’, MV24’, MV25’ y MV21A’, los vectores de movimiento se pueden redondear a una precisión predeterminada20
de un vector de movimiento después de calcular el lado derecho de las ecuaciones. La precisión del vector de
movimiento incluye precisión de medio píxel, precisión de píxel de un tercio y precisión de píxel de un cuarto o
similares. Además, la precisión de un vector de movimiento se puede determinar, por ejemplo, de una forma por
bloques, una forma por imágenes y una forma por secuencias.

(Sexta realización)25

En la presente sexta realización, se explica usando las figuras 14, 15 y 16 un método para calcular un vector de
movimiento actual mediante el ajuste de escala de solo uno de dos vectores de movimiento hacia delante, los cuales
hacen referencia a dos imágenes precedentes en orden de presentación visual. En este caso, una imagen de
referencia usada para determinar un vector de movimiento actual en el modo directo contiene los dos vectores de
movimiento hacia delante. Obsérvese que el bloque MB1 es un bloque actual que será procesado; los bloques MB130
y MB2 son bloques co-situados en otras imágenes; y los vectores de movimiento MV21 y MV22 son vectores de
movimiento hacia delante usados para codificar o descodificar el bloque MB2, y hacen referencia a las imágenes
P21 y P22, respectivamente. Las imágenes P21, P22 y P24 son imágenes codificadas o descodificadas. Un intervalo
de tiempo TR21 es un intervalo de tiempo entre la imagen P21 y la imagen P24; un intervalo de tiempo TR22 es un
intervalo de tiempo entre la imagen P22 y la imagen P24 un intervalo de tiempo TR21’ es un intervalo de tiempo35
entre P21 y la imagen P23; y un intervalo de tiempo TR22’ es un intervalo de tiempo entre P22 y la imagen P23.

Como el primer método, cuando un bloque MB2 en una imagen de referencia P24 contiene un vector de movimiento
hacia delante MV21 que hace referencia a una imagen P22 y un vector de movimiento hacia delante MV22 que hace
referencia a una imagen P23 tal como se muestra en la figura 16, un vector de movimiento MV22’ del bloque MB1 se
calcula usando solo un vector de movimiento MV22 que hace referencia a una imagen P22 cercana a una imagen40
actual P23 en orden de presentación visual por la siguiente ecuación.

MV22’ = MV22 × TR22’/TR22

A continuación, se lleva a cabo la compensación de movimiento a partir de la imagen P22 usando el vector de
movimiento MV22’.

Como el segundo método, cuando un bloque MB2 de una imagen de referencia P24 contiene un vector de45
movimiento hacia delante MV21 que hace referencia a una imagen P21 y un vector de movimiento hacia delante
MV22 que hace referencia a una imagen P22 tal como se muestra en la figura 17, un vector de movimiento MV21’
del bloque MB1 se calcula usando solo un vector de movimiento MV21 que hace referencia a una imagen P21 que
está lejos de una imagen actual P23 en orden de presentación visual por la siguiente ecuación.

MV21’ = MV21 × TR21’/TR2150

A continuación, se lleva a cabo la compensación de movimiento a partir de la imagen P21 usando el vector de
movimiento MV21’.

El primer y el segundo métodos hacen posible reducir la capacidad de una unidad de almacenamiento de vectores
de movimiento debido a que el bloque MB2 que pertenece a una imagen P24 de la cual se hace referencia al vector
de movimiento puede actualizar la compensación de movimiento al almacenar solo uno de dos vectores de55
movimiento.
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Obsérvese que la compensación de movimiento se puede llevar a cabo a partir de una imagen P22 cercana en
orden de presentación visual, usando el vector de movimiento hacia delante MV21 al igual que en la primera
realización. Un vector de movimiento MVN (que no se muestra en esta figura) usado para la compensación de
movimiento se calcula por la siguiente ecuación.

MVN = MV21 × TR22’/TR215

Como el tercer método, tal como se muestra en la figura 18, un bloque de compensación de movimiento se obtiene
de las imágenes P21 y P22 respectivamente usando los vectores de movimiento MV21’ y MV22’ que se han
calculado en lo que antecede, y una imagen promedio se usa como una imagen de interpolación en la
compensación de movimiento.

El tercer método incrementa la cantidad calculada, no obstante, mejora la precisión de la compensación de10
movimiento.

Además, es posible obtener un bloque de compensación de movimiento a partir de la imagen P22 usando los
vectores de movimiento MVN y MV22’ que se han mencionado en lo que antecede, y usar una imagen promedio
como una imagen de interpolación en la compensación de movimiento.

Obsérvese que en la presente realización se explica el caso en el que un vector de movimiento usado en el modo15
directo se calcula mediante el ajuste de escala de un vector de movimiento referenciado usando un intervalo de
tiempo entre imágenes; no obstante, el vector de movimiento se puede calcular al multiplicar un vector de
movimiento de referencia por un número constante. En el presente caso, una constante usada para la multiplicación
puede ser variable cuando se lleve a cabo la codificación o descodificación de una forma por varios bloques o de
una forma por varias imágenes.20

Obsérvese que, en las ecuaciones que se han mencionado en lo que antecede para calcular los vectores de
movimiento MV21’, MV22’ y MVN, los vectores de movimiento se pueden redondear a una precisión predeterminada
de un vector de movimiento después de calcular el lado derecho de las ecuaciones. La precisión del vector de
movimiento incluye la precisión de medio píxel, precisión de píxel de un tercio y precisión de píxel de un cuarto o
similares. Además, la precisión de un vector de movimiento se puede determinar, por ejemplo, de una forma por25
bloques, una forma por imágenes y una forma por secuencias.

(Séptima realización)

En la sexta realización anterior se ha descrito el caso de cuando una imagen de referencia usada para determinar un
vector de movimiento de un bloque actual que se va a codificar o descodificado contiene dos vectores de
movimiento hacia delante en el modo directo. Los dos vectores de movimiento hacia delante hacen referencia a dos30
imágenes precedentes en orden de presentación visual. No obstante, cuando la imagen de referencia contiene dos
vectores de movimiento hacia atrás que hacen referencia a dos imágenes siguientes en orden de presentación
visual, es posible calcular de forma similar un vector de movimiento actual mediante el ajuste de escala de solo uno
de dos vectores de movimiento hacia atrás (los segundos vectores de movimiento de los cuales la imagen de
referencia es especificada por los segundos índices de referencia). La explicación se dará usando las figuras 17 ~ 2035
en lo sucesivo. Obsérvese que el bloque MB1 es un bloque actual de proceso, los bloques MB1 y MB2 son bloques
co-situados en otras imágenes y los vectores de movimiento MV24 y MV25 son vectores de movimiento hacia atrás
(los segundos vectores de movimiento de los cuales la imagen de referencia es especificada por los segundos
índices de referencia) usados para codificar o descodificar el bloque MB2. Las imágenes P21, P23, P24 y P25 son
imágenes codificadas o descodificadas. Un intervalo de tiempo TR24 es un intervalo de tiempo entre la imagen P2340
y la imagen P24; un intervalo de tiempo TR25 es un intervalo de tiempo entre la imagen P23 y la imagen P25; un
intervalo de tiempo TR24’ es un intervalo de tiempo entre P22 y la imagen P25; y un intervalo de tiempo TR25’ es un
intervalo de tiempo entre P22 y la imagen P25.

Como el primer método, cuando un bloque MB2 de una imagen de referencia P23 contiene dos vectores de
movimiento hacia atrás MV24 que hace referencia a una imagen P24 y MV25 que hace referencia a una imagen P2545
tal como se muestra en la figura 19, un vector de movimiento MV24’ del bloque MB1 se calcula usando solo un
vector de movimiento hacia atrás MV24 que hace referencia a una imagen P24 que está temporalmente cerca de
una imagen actual P22 por la siguiente ecuación.

MV24’ = MV24 × TR24’/TR24

A continuación, se lleva a cabo la compensación de movimiento de la imagen P24 usando el vector de movimiento50
MV24’.

Obsérvese que la compensación de movimiento se puede llevar a cabo a partir de una imagen P23 cercana en
orden de presentación visual, usando un vector de movimiento hacia atrás MV24 igual que en la primera realización.
Un vector de movimiento MVN1 (que no se muestra en esta figura) usado para la compensación de movimiento se
calcula por la siguiente ecuación.55
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MVN1 = MV24 × TRN1/TR24

Como el segundo método, cuando un bloque MB2 de una imagen de referencia P23 contiene dos vectores de
movimiento hacia atrás MV24 que hace referencia a una imagen P24 y MV25 que hace referencia a una imagen P25
tal como se muestra en la figura 20, un vector de movimiento MV25’ del bloque MB1 se calcula usando solo un
vector de movimiento hacia atrás MV25 que hace referencia a una imagen P25 lejos de una imagen actual P23 en5
orden de presentación visual por la siguiente ecuación.

MV25’ = MV25 × TR25’/TR25

A continuación, se lleva a cabo la compensación de movimiento a partir de la imagen P25 usando el vector de
movimiento MV25’.

El primer y el segundo métodos hacen posible reducir la capacidad de una unidad de almacenamiento de vectores10
de movimiento debido a que el bloque MB2 que pertenece a una imagen P23 de la cual se hace referencia al vector
de movimiento puede implementar la compensación de movimiento al almacenar solo uno de dos vectores de
movimiento.

Obsérvese que una compensación de movimiento se puede llevar a cabo a partir de una imagen P23 cercana en
orden de presentación visual, usando un vector de movimiento hacia atrás MV25 al igual que en la primera15
realización. Un vector de movimiento MVN2 (que no se muestra en esta figura) usado para la compensación de
movimiento se calcula usando la siguiente ecuación.

MVN2 = MV25 × TRN1/TR25

Como el tercer método, tal como se muestra en la figura 21, un bloque de compensación de movimiento se obtiene a
partir de las imágenes P24 y P25 respectivamente, usando los vectores de movimiento MV24’ y MV25’ que se han20
calculado en lo que antecede, y una imagen promedio se usa como una imagen de interpolación en una
compensación de movimiento.

El tercer método incrementa la cantidad de cálculo, no obstante, mejora la precisión de la compensación de
movimiento.

Obsérvese que es posible obtener un bloque de compensación de movimiento a partir de la imagen P24 usando los25
vectores de movimiento MVN1 y MVN2 que se han mencionado en lo que antecede, y usar una imagen promedio
como una imagen de interpolación en la compensación de movimiento.

Además, tal como se muestra en la figura 22, cuando una imagen de referencia a la que se hace referencia para
determinar un vector de movimiento de un vector de movimiento actual en el modo directo contiene un vector de
movimiento hacia atrás que hace referencia a una imagen siguiente en orden de presentación visual, por ejemplo, un30
vector de movimiento MV24’ se calcula usando la siguiente ecuación.

MV24’ = MV24 × TR24’/TR24

A continuación, se lleva a cabo la compensación de movimiento de la imagen P24 usando el vector de movimiento
MV24’.

Obsérvese que la compensación de movimiento se puede llevar a cabo a partir de una imagen P23 cercana en35
orden de presentación de visual, usando un vector de movimiento hacia atrás MV25 al igual que en la primera
realización. Un vector de movimiento MVN3 (que no se muestra en esta figura) usado para la compensación de
movimiento se calcula mediante la siguiente ecuación.

MVN3 = MV24 × TRN1/TR24

Obsérvese que en la presente realización se explica el caso en el que un vector de movimiento actual se calcula40
mediante el ajuste de escala del vector de movimiento hacia atrás, cuando contiene dos vectores de movimiento
hacia atrás, los cuales hacen referencia a dos imágenes siguientes en orden de presentación visual, y cuando
contiene un vector de movimiento hacia atrás, el cual hace referencia a una imagen siguiente en orden de
presentación visual. No obstante, un vector de movimiento actual se puede calcular haciendo referencia a un vector
de movimiento de un bloque adyacente en una misma imagen sin usar un vector de movimiento hacia atrás, y45
cuando la codificación entre imágenes se lleva a cabo, un vector de movimiento actual se puede calcular haciendo
referencia a un vector de movimiento de un bloque adyacente en una misma imagen.

Para empezar se describirá el primer método de cálculo.

La figura 23 muestra una relación de posición entre un vector de movimiento al que se va a hacer referencia y un
bloque actual. Un bloque MB1 es un bloque actual, y hace referencia a un vector de movimiento de un bloque que50
incluye tres píxeles situados en A, B y C. Obsérvese que, cuando no se puede hacer referencia a un píxel C debido
a que se sitúa fuera de una trama o no ha sido codificado/descodificado, un vector de movimiento de un bloque que
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incluye un píxel D se usa en lugar de un bloque que incluye el píxel C. Al calcular un valor medio de vectores de
movimiento de tres bloques actuales que incluyen los píxeles A, B y C a los que se va a hacer referencia, un vector
de movimiento usado realmente en el modo directo se determina. Al calcular un valor medio de vectores de
movimiento de tres bloques, no es necesario describir, en un flujo de bits, información adicional que muestre qué
vector de movimiento se selecciona. Por consiguiente, es posible obtener un vector de movimiento que exprese5
movimiento cercano al movimiento real del bloque MB1. En este caso, la compensación de movimiento se puede
llevar a cabo solo mediante referencia hacia delante (referencia a la primera imagen de referencia) usando el vector
de movimiento determinado y mediante referencia bidireccional (referencia a la primera imagen de referencia y la
segunda imagen de referencia) usando un vector de movimiento paralelo con el vector de movimiento determinado.

A continuación se describirá el segundo método de cálculo.10

Bajo el segundo método de cálculo, un valor medio no se selecciona como el primer método de cálculo, y un vector
de movimiento usado en el modo directo real se determina al seleccionar un vector de movimiento cuya eficiencia de
codificación sea la más alta de vectores de movimiento de tres bloques que incluyan los píxeles A, B y C. En este
caso, la compensación de movimiento puede llevarse a cabo solo mediante referencia hacia delante (referencia a la
primera imagen de referencia), usando el vector de movimiento determinado y mediante referencia bidireccional15
(referencia a la primera imagen de referencia y la segunda imagen de referencia) usando un vector de movimiento
paralelo con el vector de movimiento determinado. La información que indica un vector de movimiento con la
eficiencia de codificación más alta es, por ejemplo tal como se muestra en la figura 24A, añadida a un área de
encabezado de un bloque en un flujo de bits generado por una unidad de generación de flujos de bits 103 con la
información que indica un modo directo enviada desde una unidad de selección de modo 107. Obsérvese que tal20
como se muestra en la figura 24B, la información que indica un vector de movimiento con la eficiencia de
codificación más alta se puede añadir al área de encabezado de un macrobloque. En el presente caso, la
información que indica un vector de movimiento con la eficiencia de codificación más alta es, por ejemplo, un
número que identifica un bloque que incluye un píxel actual al que se va a hacer referencia, y un número de
identificación dado a cada bloque. Cuando un bloque es identificado por el número de identificación, un vector de25
movimiento con la eficiencia de codificación más alta se puede indicar usando solo uno de los vectores de
movimiento usados para codificar un bloque que se corresponda con un número de identificación, y cuando los
vectores de movimiento son más de 1, un vector de movimiento con la eficiencia de codificación más alta se puede
indicar mediante el uso de varios vectores de movimiento. O, un vector de movimiento con la eficiencia de
codificación más alta se puede indicar usando un número de identificación dado a cada bloque a cada vector de30
movimiento de forma bidireccional (referencia a la primera imagen de referencia y la segunda imagen de referencia).
Este método de selección hace posible seleccionar siempre un vector de movimiento que haga a la eficiencia de
codificación la más alta. No obstante, debido a que la información adicional que muestra qué vector de movimiento
se selecciona se tiene que describir en un flujo de bits, es necesaria una cantidad adicional de código para la
información adicional. A continuación, se explicará el tercer método de cálculo.35

Bajo el tercer método de cálculo, un vector de movimiento que hace referencia a una imagen de referencia con el
índice de referencia más pequeño se determina como un vector de movimiento usado en el modo directo real. El
índice de referencia más pequeño quiere decir, en general, un vector de movimiento que hace referencia a una
imagen cercana en orden de presentación visual o a un vector de movimiento con la eficiencia de codificación más
alta. Por lo tanto, este método de selección de vectores de movimiento hace posible mejorar la eficiencia de40
codificación, debido a que un vector de movimiento usado en el modo directo se genera usando un vector de
movimiento que hace referencia a una imagen lo más cercana en orden de presentación visual o un vector de
movimiento con la eficiencia de codificación más alta.

Obsérvese que, cuando la totalidad de los tres vectores de movimiento hacen referencia a una misma imagen de
referencia, se puede usar un valor medio de los tres vectores de movimiento. Por otro lado, cuando dos de tres45
vectores de movimiento hacen referencia a una imagen de referencia con el valor de índice de referencia más
pequeño, por ejemplo, el mismo uno de los dos vectores de movimiento se puede seleccionar siempre. Como un
ejemplo, haciendo referencia a la figura 23, hay tres bloques que incluyen los píxeles A, B y C respectivamente, y
cuando los valores de índice de referencia de los bloques incluyen los píxeles A y B son los más pequeños, y se
hace referencia a una misma imagen de referencia, un vector de movimiento en el bloque que incluye el píxel A se50
puede seleccionar. No obstante, cuando los valores de índice de referencia de los bloques que incluyen los píxeles
A y C son los más pequeños, y se hace referencia a una misma imagen de referencia, se puede seleccionar un
vector de movimiento en un bloque BL1 que incluya el píxel A situado más cerca de un bloque.

Obsérvese que el valor medio que se ha mencionado en lo que antecede puede ser un valor medio de componentes
en dirección horizontal y dirección vertical de cada vector de movimiento, y puede ser un valor medio del valor (valor55
absoluto) de cada vector de movimiento.

En el caso que se muestra en la figura 25, un valor medio de vectores de movimiento puede ser un valor medio de
vectores de movimiento contenidos en cinco bloques: un bloque co-situado de un bloque BL1 en una imagen de
referencia siguiente; bloques que incluyan píxeles A, B y C respectivamente; +++ y un bloque que incluya un píxel D
que se muestra en la figura 25. Tal como se ha descrito en lo que antecede, cuando se usa un bloque co-situado, el60
cual está cerca de un píxel actual que se va a codificar, del bloque BL1 en una imagen de referencia siguiente, un
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proceso de calcular un valor medio de vectores de movimiento se hace más fácil al usar un bloque que incluya el
píxel D para de esta manera hacer al número de bloques un número non. Obsérvese que, cuando varios bloques
están en un área co-situada del bloque BL1 en una imagen de referencia siguiente, una compensación de
movimiento puede llevarse a cabo para el bloque BL1 mediante el uso de un vector de movimiento en un bloque que
ocupe el área más grande traslapada con el bloque BL1, o al dividir el bloque BL1 que se corresponda con un área5
del bloque plural en la siguiente imagen de referencia y una compensación de movimiento puede llevarse a cabo de
una forma por bloques divididos.

A continuación se dará una explicación usando ejemplos concretos.

Tal como se muestra en las figuras 26 y 27, cuando todos los bloques que incluyen los píxeles A, B y C contienen un
vector de movimiento que hace referencia a una imagen precedente a una imagen actual que se va a codificar, se10
puede usar cualquiera del primer al tercer métodos de cálculo que se han mencionado en lo que antecede.

De forma similar, tal como se muestra en las figuras 28 y 29, cuando todos los bloques que incluyen los píxeles A, B
y C contienen un vector de movimiento que hace referencia a una imagen siguiente a una imagen actual que se va a
codificar, se puede usar cualquiera del primer al tercer métodos de cálculo.

A continuación se explica el caso que se muestra en la figura 30. La figura 30 muestra el caso en el que cada uno de15
los bloques que incluyen los píxeles A, B y C, respectivamente contienen cada uno de los vectores de movimiento,
uno hace referencia a una imagen precedente a una imagen actual que se va a codificar y otro hace referencia a una
imagen siguiente a una imagen actual que se va a codificar.

De acuerdo con el primer método de cálculo, un vector de movimiento hacia delante usado para la compensación de
movimiento del bloque BL1 se selecciona por un valor medio de vectores de movimiento MVAf MVBf y VMCf, y un20
vector de movimiento hacia atrás usado para la compensación de movimiento del bloque BL1 se selecciona por un
valor medio de vectores de movimiento MVAb, MVBb y MVCb. En el presente caso, el vector de movimiento MVAf
es un vector de movimiento hacia delante de un bloque que contiene el píxel A, el vector de movimiento MVAb es un
vector de movimiento hacia atrás de un bloque que contiene el píxel A, el vector de movimiento MVBf es un vector
de movimiento hacia delante de un bloque que contiene el píxel B, el vector de movimiento MVBb es un vector de25
movimiento hacia atrás de un bloque que contiene el píxel B, el vector de movimiento MVCf es un vector de
movimiento hacia delante de un bloque que contiene el píxel C, el vector de movimiento MVCb es un vector de
movimiento hacia atrás de un bloque que contiene el píxel C. Los vectores de movimiento tales como el vector de
movimiento MVAf no se limitan al caso que hace referencia a una imagen tal como se muestra en la figura. Lo
mismo es de aplicación para la siguiente explicación.30

De acuerdo con el segundo método de cálculo, un vector de movimiento que se va a usar en el modo directo real se
determina al seleccionar un vector de movimiento con la eficiencia de codificación más alta de vectores de
movimiento de referencia hacia delante MVAf, MVBf y MVCf, y seleccionando un vector de movimiento con la
eficiencia de codificación más alta de vectores de movimiento de referencia hacia atrás MVAb, MVBb y MVCb. En
este caso, la compensación de movimiento se puede llevar a cabo solo mediante la referencia hacia delante usando35
un vector de movimiento con la eficiencia de codificación más alta de vectores de movimiento de referencia hacia
delante MVAf, MVBf y MVCf, y mediante bi-predicción usando un vector de movimiento paralelo con el vector de
movimiento predeterminado. Obsérvese que, para poder lograr la eficiencia de codificación más alta, una
compensación de movimiento puede llevarse a cabo al seleccionar un bloque y usar vectores de movimiento de
referencia hacia delante y hacia atrás del bloque seleccionado, en lugar de seleccionar vectores de movimiento de40
referencia hacia delante y hacia atrás respectivamente. En este caso, debido a que la información que indica una
selección se puede reducir en comparación con el caso de seleccionar información que indique un bloque que
contenga un píxel que tenga un vector de movimiento hacia delante seleccionado para la más alta eficiencia de
codificación y un bloque que contenga un píxel que tenga un vector de movimiento hacia atrás seleccionado para la
más alta eficiencia de codificación, la eficiencia de codificación se puede mejorar. La selección del bloque puede ser45
a partir de los siguientes: 1. Un bloque incluye un píxel que tiene un vector de movimiento de referencia hacia
delante que hace referencia a una imagen de referencia con el valor de índice de referencia más pequeño; 2. Un
bloque tiene el valor más pequeño que es una suma de un valor de índice de referencia de una imagen a la que
hace referencia un vector de movimiento de referencia hacia delante de un bloque que incluye cada píxel, y un valor
de índice de referencia de una imagen a la que hace referencia un vector de movimiento de referencia hacia atrás de50
un bloque que incluye cada píxel; 3. Un bloque selecciona un valor medio de índices de referencia de una imagen a
la que hace referencia un vector de movimiento de referencia hacia delante e incluye un píxel que tiene un vector de
movimiento de referencia hacia delante con el valor medio seleccionado, y un vector de movimiento hacia atrás se
incluye en el bloque; y 4. Un bloque selecciona un valor medio de índices de referencia en una imagen a la que hace
referencia un vector de movimiento de referencia hacia atrás e incluye un píxel que tiene un vector de movimiento55
hacia atrás con el valor medio seleccionado, y un vector de movimiento hacia delante se incluye en el bloque.
Obsérvese que, cuando cada uno de los vectores de movimiento hacia atrás hace referencia a una misma imagen,
la selección del método 1 y el método 3 es adecuada.

De acuerdo con el tercer método de cálculo, uno de los vectores de movimiento de referencia hacia delante VMAf,
MVBf y MVCf, el cual hace referencia a una imagen de referencia con el valor de índice de referencia más pequeño,60
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es un vector de movimiento de referencia hacia delante (la primera referencia) usado en el modo directo. O, uno de
los vectores de movimiento de referencia hacia atrás MVAb, MVBb y MVCb, el cual hace referencia a una imagen de
referencia con el valor de índice de referencia más pequeño, es un vector de movimiento de referencia hacia atrás
(la segunda referencia) usado en el modo directo. Obsérvese que en el tercer método de cálculo, el vector de
movimiento hacia delante que hace referencia a la imagen de referencia con el valor de índice de referencia más5
pequeño es un vector de movimiento hacia delante de un bloque BL1, y el vector de movimiento hacia atrás que
hace referencia a la imagen de referencia con el índice de referencia más pequeño es un vector de movimiento
hacia atrás del bloque BL1; no obstante, dos vectores de movimiento BL1 y BL2 se pueden obtener usando uno de
un vector de movimiento hacia delante o un vector de movimiento hacia atrás que hagan referencia a una imagen de
referencia con el índice de referencia más pequeño, y la compensación de movimiento se puede llevar a cabo10
usando el vector de movimiento obtenido.

A continuación, se explica el caso que se muestra en la figura 31. La figura 31 muestra un caso en el que el píxel A
contiene cada uno de los vectores de movimiento, uno hace referencia a una imagen precedente y otro hace
referencia a una imagen siguiente, el píxel B contiene solo un vector de movimiento que hace referencia a una
imagen precedente, y el píxel C contiene solo un vector de movimiento que hace referencia a una imagen siguiente.15

De esta manera, cuando existe un bloque que incluye un píxel que contiene solo un vector de movimiento que hace
referencia a una imagen unidireccionalmene, suponiendo que un vector de movimiento que haga referencia a una
imagen en otra dirección sea 0, el método de cálculo de la figura 30 que se ha mencionado en lo que antecede se
puede usar para la compensación de movimiento. En concreto, usando el primer o el tercer método de cálculo de la
figura 30, el cálculo puede llevarse a cabo suponiendo que MVCf = MVBb = 0. Es decir, en el primer método de20
cálculo, cuando se calcula un vector de movimiento hacia delante del bloque BL1, suponiendo que un vector de
movimiento MVCf del píxel C que hace referencia a una imagen precedente sea 0, se calcula un valor medio de
vectores de movimiento MVAf, MVBf y MVCf. Por otro lado, cuando se calcula un vector de movimiento hacia atrás
del bloque BL1, suponiendo que un vector de movimiento MVBb, el cual hace referencia a una imagen siguiente, del
píxel B sea cero, se calcula un valor medio de los vectores de movimiento MVAb, MVBb y MVCb.25

De acuerdo con el tercer método de cálculo, suponiendo que un vector de movimiento MVCf, el cual hace referencia
a una imagen precedente, del píxel C y un vector de movimiento, el cual hace referencia a una imagen siguiente, del
píxel B sean 0, se calcula un vector de movimiento, el cual hace referencia a una imagen de referencia con el valor
de índice de referencia más pequeño, del bloque BL1. Por ejemplo, cuando un bloque que incluye un píxel A hace
referencia a una imagen con el primer índice de referencia de “0” y un bloque que incluye un píxel B hace referencia30
a una imagen con el primer índice de referencia de “1”, el valor más pequeño del índice de referencia es “0”. Por lo
tanto, debido a que solo el vector de movimiento MVBf, el cual hace referencia a una imagen precedente, del bloque
que incluye el píxel hace referencia a una imagen con el primer índice de referencia más pequeño, el vector de
movimiento MVBf se selecciona como un vector de movimiento hacia delante del bloque BL1. Además, por ejemplo,
cuando ambos píxeles A y C hacen referencia a una imagen siguiente con el segundo índice de referencia más35
pequeño, por ejemplo “0”, suponiendo que un vector de movimiento MVBb, el cual hace referencia a una imagen
siguiente, de un píxel B sea 0, se calcula un valor medio de vectores de movimiento MVAb, MVBb y MBCb. El vector
de movimiento que resultó del cálculo se establece como un vector de movimiento hacia delante del bloque BL1.

A continuación se explica un caso que se muestra en la figura 32. La figura 32 muestra un caso en el que el píxel A
contiene cada uno de los vectores de movimiento; uno hace referencia a una imagen precedente y otro hace40
referencia a una imagen siguiente. El píxel B solo contiene solo un vector de movimiento que hace referencia a una
imagen precedente y el píxel C no contiene un vector de movimiento y se codifica entre imágenes.

Cuando un bloque que incluye un píxel actual C que se va a codificar se codifica entre imágenes, suponiendo que
los vectores de movimiento que hacen referencia a las imágenes precedentes y siguientes al bloque sean ambos 0,
se puede usar el método de cálculo de la figura 30 que se ha mencionado en lo que antecede para la compensación45
de movimiento. En concreto, el cálculo se puede llevar a cabo suponiendo que MVCf = MVCb = 0. Obsérvese que,
en la figura 30, MVBb es 0.

Por último, se explica un caso que se muestra en la figura 33. La figura 33 muestra un caso en el que un píxel C se
codifica por el modo directo.

Cuando los bloques que incluyen un píxel actual al que se hace referencia contienen un bloque codificado por el50
modo directo, la compensación de movimiento del bloque BL1 se puede llevar a cabo usando un vector de
movimiento usado para codificar un bloque codificado por el modo directo y usando el método de cálculo que se
muestra en la figura 30.

Obsérvese que se determina cuál de un vector de movimiento de referencia hacia delante o hacia atrás se usa,
dependiendo de una imagen a la que se va a hacer referencia, una imagen que se va a codificar y la información de55
tiempo incluida en cada imagen. Por lo tanto, cuando se obtiene un vector de movimiento después de diferenciar
entre una referencia hacia delante y una referencia hacia atrás, un vector de movimiento de cada bloque se evalúa si
una referencia hacia delante o una referencia hacia atrás a partir de la información de tiempo está contenida en cada
imagen.
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A continuación, se explica un ejemplo de un método de cálculo que combina los métodos de cálculo que se han
mencionado en lo que antecede. La figura 34 es una ilustración que muestra un procedimiento para determinar un
vector de movimiento que se va a usar en el modo directo. La figura 34 es un ejemplo de un método para determinar
un vector de movimiento usando índices de referencia. Obsérvese que Ridx0 y Ridx1 que se muestran en la figura
34 son los índices de referencia que se han explicado en lo que antecede. La figura 34A muestra un procedimiento5
para determinar un vector de movimiento usando el primer índice de referencia Ridx0, y la figura 34B muestra un
procedimiento para determinar un vector de movimiento usando el segundo índice de referencia Ridx1. En primer
lugar, se explica la figura 34A.

En una etapa S3701, hay tres bloques que incluyen píxeles A, B y C respectivamente, y se calcula el número de
bloques que hacen referencia a una imagen usando el primer índice de referencia Ridx0.10

Cuando el número de bloques calculado en la etapa S3701 es “0”, el número de bloques que hacen referencia a una
imagen usando el segundo índice de referencia Ridx1 se calcula además en una etapa S3702. Cuando el número de
bloques calculado en la etapa S3702 es “0”, la compensación de movimiento se lleva a cabo bidireccionalmente para
un bloque actual que se va a codificar suponiendo que un bloque de movimiento del bloque actual que se va a
codificar sea “0” en una etapa S3703. Por otro lado, cuando el número de bloques calculados en la etapa S3702 es15
“1” o más, un vector de movimiento de un bloque actual que se va a codificar se determina en una etapa S3704 por
el número de bloques que contienen el segundo índice de referencia Ridx1. Por ejemplo, la compensación de
movimiento de un bloque actual que se va a codificar se lleva a cabo usando el vector de movimiento determinado
por el número de bloques que contienen el segundo índice de referencia Ridx1.

Cuando el número de bloques calculado en la etapa S3701 es “1”, un vector de movimiento que contiene el primer20
índice de referencia Ridx0 se usa en una etapa S3705.

Cuando el número de bloques calculado en la etapa S3701 es “2”, un vector de movimiento que se corresponde con
un valor medio de tres vectores de movimiento se usa en una etapa S3706, suponiendo que un bloque que no
contenga el primer índice de referencia Ridx0 contenga un vector de movimiento de MV = 0 del primer índice de
referencia Ridx0.25

Cuando el número de bloques calculado en la etapa S3701 es “3”, un vector de movimiento que se corresponde con
un valor medio de tres vectores de movimiento se usa en una etapa S3707. Obsérvese que la compensación de
movimiento en la etapa S3704 se puede llevar a cabo bidireccionalmente usando un vector de movimiento. En el
presente caso, la compensación de movimiento bidireccional se puede llevar a cabo después de calcular un vector
de movimiento en la misma dirección que un vector de movimiento, y un vector de movimiento en la dirección30
opuesta a un vector de movimiento, por ejemplo, mediante el ajuste de escala de un vector de movimiento, o se
puede llevar a cabo usando un vector de movimiento en la misma dirección que un vector de movimiento y un vector
de movimiento de “0”. A continuación se explica la figura 34B.

El número de bloques que contienen el segundo índice de referencia Ridx1 se calcula en una etapa S3711.

Cuando el número de bloques calculado en la etapa S3711 es “0”, el número de bloques que contienen el primer35
índice de referencia RIxd1 se calcula adicionalmente en una etapa S3712. Cuando el número de bloques calculado
en la etapa S3712 es “0”, la compensación de movimiento se lleva a cabo bidireccionalmente para un bloque actual
que se va a codificar suponiendo que un bloque de movimiento del bloque actual que se va a codificar sea “0” en
una etapa S3713. Por otro lado, el número de bloques calculado en la etapa S3712 es “1” o más, un vector de
movimiento de un bloque actual que se va a codificar se determina en una etapa S3714 por el número de bloques40
que contienen el primer índice de referencia Ridx0. Por ejemplo, la compensación de movimiento de un bloque
actual que se va a codificar se lleva a cabo usando el vector de movimiento determinado por el número de bloques
que contienen el primer índice de referencia Ridx0.

Cuando el número de bloques calculado en la etapa S3711 es “1”, un vector de movimiento que contiene el segundo
índice de referencia Ridx1 se usa en una etapa S3715.45

Cuando el número de bloques calculado en la etapa S3711 es “2”, se usa un vector de movimiento que se
corresponde con un valor medio de los tres vectores de movimiento se usa en una etapa S3716, suponiendo que un
bloque que no contenga el segundo índice de referencia Ridx1 contenga un vector de movimiento de MV = 0 del
segundo índice de referencia Ridx1.

Cuando el número de bloques calculado en la etapa S3711 es “3”, un vector que se corresponde con un valor medio50
de tres vectores de movimiento se usa en una etapa S3717. Obsérvese que la compensación de movimiento en la
etapa S3714 se puede llevar a cabo bidireccionalmente usando un vector de movimiento. En el presente caso, la
compensación de movimiento bidireccional se puede llevar a cabo después de calcular un vector de movimiento en
la misma dirección que un vector de movimiento y un vector de movimiento en la dirección opuesta a un vector de
movimiento, por ejemplo, mediante el ajuste de escala de un vector de movimiento, o se puede llevar a cabo usando55
un vector de movimiento en la misma dirección que un vector de movimiento y un vector de movimiento de “0”.
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Obsérvese que las figuras 34A y 34B se explican respectivamente, pero se pueden usar ambos métodos o se puede
usar uno de los métodos. No obstante, cuando uno de estos métodos se usa, por ejemplo, cuando se usa un
proceso que inició a partir de la etapa 3704 que se muestra en la figura 34A y se usa un proceso hasta la etapa
S3704, se puede usar un proceso después de la etapa S3711 que se muestra en la figura 34B. Cuando se usa un
proceso hasta la etapa S3704, debido a que un proceso después de la etapa S3712 no se usa, un vector de5
movimiento puede determinarse de forma única. Cuando se usan ambos procesos de las figuras 34A y 34B,
cualquier proceso se puede usar en primer lugar, o los dos procesos se pueden usar juntos. Cuando un bloque en la
zona adyacente de un bloque actual que se va a codificar se codifica en el modo directo, se puede suponer que un
índice de referencia al que hace referencia un vector de movimiento usado para codificar el bloque codificado en el
modo directo esté contenido en un bloque codificado en el modo directo y situado en el adyacente de un bloque10
actual que se va a codificar.

La explicación detallada de un método para determinar un vector de movimiento se dará a continuación usando
ejemplos concretos de un bloque. La figura 35 es una ilustración que muestra tipos de vectores de movimiento
contenidos en cada bloque al que hace referencia un bloque actual BL1 que se va a codificar. En la figura 35A, un
bloque que contiene un píxel A es un bloque entre imágenes codificado, y un bloque que contiene un píxel B incluye15
un vector de movimiento y la compensación de movimiento se lleva a cabo para el bloque usando un vector de
movimiento, y un bloque que contiene un píxel C es un bloque que incluye dos vectores de movimiento y la
compensación de movimiento se lleva a cabo bidireccionalmente. El bloque que contiene el píxel B contiene un
vector de movimiento indicado por el segundo índice de referencia Ridx1. Debido a que el bloque que contiene el
píxel A es un bloque que se va a codificar entre imágenes, no contiene un vector de movimiento. Dicho de otra20
forma, tampoco contiene un índice de referencia.

En la etapa S3701, se calcula el número de bloques que contienen el primer índice de referencia Ridx0. Tal como se
muestra en la figura 35, debido a que el número de bloques que contienen el primer índice de referencia Ridx0 es 2,
suponiendo que un bloque que no contuviera el primer índice de referencia Ridx0 contuviera un vector de
movimiento de MV = 0 del primer índice de referencia Ridx0, un vector de movimiento que se corresponda con un25
valor medio de los tres vectores de movimiento se usa en una etapa S3706. La compensación de movimiento
bidireccional se puede llevar a cabo para un bloque actual que se va a codificar usando solo el vector de movimiento
anterior, o puede llevarse a cabo usando el segundo índice de referencia Ridx1 y otro vector de movimiento tal como
se muestra en lo sucesivo.

En la etapa S3711, se calcula el número de bloques que contienen el segundo índice de referencia Ridx1. Tal como30
se muestra en la figura 35, debido a que el número de bloques que contienen el segundo índice de referencia Ridx1
es 1, un vector de movimiento que contiene el segundo índice de referencia Ridx1 se usa en la etapa S3715.

A continuación se explica un ejemplo de otro método de cálculo que combina los métodos de cálculo que se han
mencionado en lo que antecede. La figura 38 es una ilustración que muestra un procedimiento para determinar un
vector de movimiento de un bloque actual que se va a codificar usando valores de índice de referencia mostrando35
una imagen a la que hace referencia un vector de movimiento contenido en los bloques que incluyen los píxeles A, B
y C respectivamente. Las figuras 36A y 36B son ilustraciones que muestran un procedimiento para determinar un
vector de movimiento basándose en el primer índice de referencia Ridx0, y las figuras 36C y 36D son ilustraciones
que muestran un procedimiento para determinar un vector de movimiento basándose en el segundo índice de
referencia Ridx1. La figura 36A muestra un procedimiento basado en el primer índice de referencia Ridx0; por otro40
lado, la figura 36C muestra un procedimiento basado en el segundo índice de referencia Ridx1. La figura 36B
muestra un procedimiento basado en el primer índice de referencia Ridx0; por otro lado, la figura 36D muestra un
procedimiento basado en el segundo índice de referencia Ridx1. Por consiguiente, solo se explican en lo sucesivo
las figuras 36A y 36B. Se empieza por la figura 36A.

En una etapa S3801, se evalúa si se puede seleccionar el primer índice de referencia más pequeño Ridx0 de los45
primeros índices de referencia Ridx0s efectivos.

Cuando es posible seleccionar el primer índice de referencia Ridx0 más pequeño de los primeros índices de
referencia Ridx0s efectivos, se usa el vector de movimiento seleccionado en la etapa S3802.

Cuando los primeros índices de referencia Ridx0s efectivos incluyen los varios índices de referencia más pequeños
Ridx0s, en la etapa S3801, se usa un vector de movimiento contenido en un bloque seleccionado por prioridad en50
una etapa S3803. En el presente caso, la prioridad, por ejemplo, determina un vector de movimiento que se va a
usar para la compensación de movimiento de un bloque actual que se va a codificar en orden alfabético de los
píxeles contenidos en los bloques.

Cuando no existe un primer índice de referencia Ridx0 efectivo en la etapa S3801, se usa un proceso que es
diferente de las etapas S3802 y S3803 en una etapa S3804. Por ejemplo, se puede usar un proceso después de una55
etapa S3711 que se explica en la figura 34B. A continuación, se explica la figura 36B. El punto diferente entre las
figuras 36A y 36B es que un proceso en las etapas S3803 y S3804 en la figura 36A es cambiado por una etapa
S3813 en la figura 36B.
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En una etapa S3811, se evalúa si se puede seleccionar el primer índice de referencia Ridx0 más pequeño de los
primeros índices de referencia Ridx0s efectivos.

Cuando es posible seleccionar el primer índice de referencia Ridx0 más pequeño de los primeros índices de
referencia Ridx0s efectivos, se usa el vector de movimiento seleccionado en la etapa S3812.

Cuando no hay primer índice de referencia Ridx0 efectivo en la etapa S3811, se usa un proceso que es diferente de5
S3812 en la etapa S3813. Por ejemplo, se puede usar un proceso después de una etapa S3711 que se explica en la
figura 34B.

Obsérvese que el primer índice de referencia Ridx0 efectivo que se ha mencionado en lo que antecede es indicado
por “O” en la figura 35B, y es un índice de referencia que muestra que tiene un vector de movimiento. En la figura
35B, los lugares en los cuales “x” está escrito indican que no están asignados índices de referencia. En una etapa10
S3824 de la figura 36C y en una etapa S3833 de la figura 36D, se puede usar un proceso después de la etapa
S3701 que se explica en la figura 34A.

A continuación se dará una explicación detallada del método para determinar un vector de movimiento usando
ejemplos concretos de un bloque y la figura 35.

En una etapa S3801, se evalúa si se puede seleccionar el primer índice de referencia Ridx0 más pequeño de los15
primeros índices de referencia Ridx0s efectivos.

En el caso que se muestra en la figura 35, hay dos primeros índices de referencia Ridx0 efectivos; no obstante,
cuando es posible seleccionar un primer índice de referencia Ridx0 más pequeño de primeros índices de referencia
Ridx0s efectivos en la etapa S3801, se usa un vector de movimiento seleccionado en la etapa S3802.

Cuando los primeros índices de referencia Ridx0s efectivos incluyen los varios índices de referencia Ridx0s más20
pequeños en la etapa S3801, se usa un vector contenido en un bloque seleccionado por prioridad en una etapa
S3803. En el presente caso, la prioridad, por ejemplo, determina un vector de movimiento que se va a usar para la
compensación de movimiento de un bloque actual que se va a codificar en orden alfabético de los píxeles
contenidos en los bloques. Cuando los bloques que incluyen los píxeles B y C contienen respectivamente el mismo
primer índice de referencia Ridx0, el primer índice de referencia Ridx0 del bloque que incluye el píxel B es empleado25
por la prioridad, y la compensación de movimiento se lleva a cabo para un bloque BL1 actual que se va a codificar
usando un vector de movimiento que se corresponda con el primer índice de referencia Ridx0 del bloque que
contenga el píxel B. En este caso, la compensación de movimiento puede llevarse a cabo para el bloque BL1 actual
que se va a codificar bidireccionalmente usando solo el vector de movimiento determinado, o se puede llevar a cabo
usando el segundo índice de referencia Ridx1 y otro vector de movimiento tal como se muestra en lo sucesivo.30

En una etapa S3821, se evalúa si se puede seleccionar el segundo índice de referencia Ridx1 más pequeño de
segundos índices de referencia Ridx1s efectivos.

En el caso que se muestra en la figura 35, debido a que el segundo índice de referencia Ridx1 efectivo es uno, se
usa un vector de movimiento que se corresponde con el segundo índice de referencia Ridx1 de un bloque que
contiene el píxel C en una etapa S3822.35

Obsérvese que en la explicación anterior, en cuanto al bloque que no contiene índices de referencia, suponiendo
que el bloque contenga un vector de movimiento de “0”, se selecciona un valor medio de los tres vectores de
movimiento; no obstante, suponiendo que el bloque contenga un vector de movimiento de “0”, se selecciona un valor
promedio de tres vectores, o un valor promedio de vectores de movimiento de bloques que contengan índices de
referencia se puede seleccionar.40

Obsérvese que un vector de movimiento usado para la compensación de movimiento de un bloque actual que se va
a codificar se puede determinar por prioridad de forma diferentes a lo que se ha explicado en lo que antecede, por
ejemplo, en orden de píxeles B - A - C, los cuales están contenidos en bloques.

De esta manera, a través de determinar un vector de movimiento usado para la compensación de movimiento de un
bloque actual que se va a codificar mediante el uso de un índice de referencia, un vector de movimiento se puede45
determinar de forma única. Además, de acuerdo con el ejemplo que se ha mencionado en lo que antecede, la
eficiencia de codificación se puede mejorar. Además, debido a que no es necesario evaluar si un vector de
movimiento es una referencia hacia delante o una referencia hacia atrás usando información de tiempo, es posible
simplificar un proceso para determinar un vector de movimiento. Cuando se trata de un modo de predicción para
cada bloque y un vector de movimiento usado para la compensación de movimiento o similar, existen demasiados50
patrones, no obstante, tal como se ha mencionado en lo que antecede debido a que un proceso se lleva a cabo por
una serie de flujos, es útil.

Obsérvese que en la presente realización se explica el caso en el que se calcula un vector de movimiento usado en
el modo directo mediante el ajuste de escala de un vector de movimiento al que se hace referencia usando un
intervalo de tiempo entre imágenes; no obstante, un cálculo puede llevarse a cabo al multiplicar por un número55
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constante. En el presente caso, una constante usada para la multiplicación puede ser variable cuando se lleve a
cabo la codificación o descodificación de una forma por varios bloques o de una forma por varias imágenes.
Obsérvese que un método de cálculo usando índices de referencia Ridx0 y Ridx1 no solo es un método que usa un
valor medio, y que los métodos de cálculo pueden combinarse con otros métodos de cálculo. Por ejemplo, en el
tercer método de cálculo que se ha mencionado en lo que antecede, cuando los vectores de movimiento contenidos5
en bloques que tienen píxeles A, B y C que hacen referencia respectivamente a una misma imagen de la cual el
índice de referencia es el más pequeño son varios, no es necesario calcular un valor medio de estos vectores de
movimiento, y un vector de movimiento obtenido a partir de promediar estos vectores de movimiento se puede usar
como un vector de movimiento del bloque BL1 usado en el modo directo. O, por ejemplo, un vector de movimiento
del cual la eficiencia de codificación sea la más alta puede seleccionarse a partir de varios vectores de movimiento10
con los índices de referencia más pequeños.

Además, un vector de movimiento hacia delante y un vector de movimiento hacia atrás del bloque BL1 se puede
calcular de forma independiente o dependiente. Por ejemplo, un vector de movimiento hacia delante y un vector de
movimiento hacia atrás se pueden calcular a partir de un mismo vector de movimiento.

Por otro lado, cualquiera de un vector de movimiento hacia delante o un vector de movimiento hacia atrás obtenidos15
ambos a partir del cálculo se puede usar como un vector de movimiento del bloque BL1.

(Octava realización)

En la presente realización, un bloque de referencia MB en una imagen de referencia contiene un vector de
movimiento hacia delante (el primero) que hace referencia a una imagen de referencia almacenada en la memoria
de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo como la primera imagen de referencia y un vector de20
movimiento hacia atrás (el segundo) que hace referencia a una imagen almacenada en la memoria de
almacenamiento intermedio de imágenes a corto plazo como la segunda imagen de referencia.

La figura 37 es una ilustración que muestra una bi-predicción en el modo directo cuando solo una imagen de
referencia está almacenada en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo.

El punto diferente de la octava realización de las realizaciones que se han mencionado en lo que antecede es que25
un vector de movimiento hacia delante MV21 de un bloque MB2 en una imagen de referencia hace referencia a una
imagen de referencia almacenada en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo.

La memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a corto plazo es una memoria de almacenamiento
intermedio para almacenar imágenes de referencia temporalmente, y, por ejemplo, las imágenes se almacenan en
un orden en el cual las imágenes se almacenan en una memoria de almacenamiento intermedio (es decir, orden de30
codificación/descodificación). Cuando imágenes son recién almacenadas en la memoria de almacenamiento
intermedio y no hay capacidad de almacenamiento suficiente, las imágenes son eliminadas de una imagen
almacenada más previamente en la memoria de almacenamiento intermedio.

En la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo, las imágenes no siempre se almacenan
en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo en orden de tiempo como en la memoria de35
almacenamiento intermedio de imágenes a corto plazo. Por ejemplo, como un orden de almacenar imágenes, se
puede corresponder el orden de tiempo de las imágenes, y se puede corresponder el orden de direcciones en una
memoria de almacenamiento intermedio en el cual las imágenes sen almacenen. Por lo tanto, es imposible realizar
el ajuste de escala de un vector de movimiento MV21 que haga referencia a una imagen almacenada en la memoria
de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo basándose en un intervalo de tiempo.40

Una memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo no es para almacenar una imagen de
referencia temporalmente como en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a corto plazo, sino para
almacenar una imagen de referencia continuamente. Por lo tanto, un intervalo de tiempo que se corresponda con un
vector de movimiento almacenado en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo es
mucho más amplio que un intervalo de tiempo que se corresponde con un vector de movimiento almacenado en la45
memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a corto plazo.

En la figura 37, un límite entre la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo y la memoria de
almacenamiento intermedio de imágenes a corto plazo se indica por una línea vertical punteada tal como se muestra
en la figura, y la información acerca de las imágenes en el lado izquierdo de la línea vertical punteada se almacena
en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo, y la información acerca de imágenes en el50
lado derecho de la línea vertical punteada se almacena en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a
corto plazo. En el presente caso, un bloque MB1 en una imagen P23 es un bloque actual. Un bloque MB2 es un
bloque de referencia co-situado del bloque MB1 en una imagen P24. Un vector de movimiento hacia delante MV21
del bloque MB2 en la imagen de referencia P24 es el primer vector de movimiento que hace referencia a una imagen
P21 almacenada en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo como la primera imagen55
de referencia, y un vector de movimiento hacia atrás MV25 del bloque MB2 en la imagen de referencia P24 es el
segundo vector de movimiento que hace referencia a una imagen P25 almacenada en la memoria de
almacenamiento intermedio de imágenes a corto plazo como la segunda imagen de referencia.
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Tal como se ha mencionado en lo que antecede, un intervalo de tiempo TR21 entre las imágenes P21 y P24 se
corresponde con un vector de movimiento hacia delante MV21 que hace referencia a una imagen almacenada en la
memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo, un intervalo de tiempo TR25 entre las imágenes
P24 y P25 se corresponde con un vector de movimiento hacia atrás MV25 que hace referencia a una imagen
almacenada en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a corto plazo, y el intervalo de tiempo TR215
entre las imágenes P21 y P24 se puede hacerse mucho más amplio que el intervalo de tiempo TR25 entre las
imágenes P24 y P25 o puede ser indefinido.

Por lo tanto, un vector de movimiento del bloque MB1 en la imagen actual P23 no se calcula mediante el ajuste de
escala de un vector de movimiento del bloque MB2 en la imagen de referencia P24 como realizaciones anteriores,
sino que el vector de movimiento se calcula usando el siguiente método.10

MV21 = MV21’

MV24’ = 0

La ecuación superior muestra que el primer vector de movimiento MV21 almacenado en la memoria de
almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo se usa directamente como el primer vector de movimiento
MV21’ en una imagen actual.15

La ecuación inferior muestra que, debido a que el segundo vector de movimiento MV24’, el cual hace referencia a la
imagen 24 almacenada en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a corto plazo del bloque MB1 en
la imagen actual para la imagen P23 es suficientemente más pequeño que el primer vector de movimiento MV21’,
MV24’ es despreciable. El segundo vector de movimiento MV24’ se trata como “0”.

Tal como se ha descrito en lo que antecede, un bloque de referencia MB contiene un vector de movimiento que hace20
referencia a una imagen de referencia almacenada en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a
largo plazo como la primera imagen de referencia; y un vector de movimiento que hace referencia a una imagen de
referencia almacenada en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a corto plazo como la segunda
imagen de referencia. En este caso, la bi-predicción se lleva a cabo usando el vector de movimiento almacenado en
la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo de entre vectores de movimiento del bloque25
en la imagen de referencia directamente como un vector de movimiento de un bloque en una imagen actual.

Obsérvese que una imagen de referencia almacenada en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a
largo plazo puede ser o bien la primera imagen de referencia o bien la segunda imagen de referencia, y un vector de
movimiento MV21 que haga referencia a una imagen de referencia almacenada en la memoria de almacenamiento
intermedio de imágenes a largo plazo puede ser un vector de movimiento hacia atrás. Además, cuando la segunda30
imagen de referencia se almacena en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo y la
primera imagen de referencia se almacena en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a corto plazo,
un vector de movimiento en una imagen actual se calcula mediante el ajuste de escala de un vector de movimiento
que hace referencia a la primera imagen de referencia.

Esto hace posible llevar a cabo la bi-predicción sin usar tiempo que sea considerablemente grande en la memoria de35
almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo o indefinido.

Obsérvese que la bi-predicción puede llevarse a cabo no directamente usando un vector de movimiento al que se
hace referencia, sino usando un vector de movimiento al multiplicar por un número constante.

Además, una constante usada para la multiplicación puede ser variable cuando se lleve a cabo la descodificación o
codificación de una forma por varios bloques o de una forma por varias imágenes.40

(Novena realización)

En la presente realización se muestra la bi-predicción en el modo directo. En este caso, un bloque de referencia MB
en una imagen de referencia contiene dos vectores de movimiento hacia delante que hacen referencia a una imagen
de referencia almacenada en una memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo.

La figura 38 es una ilustración que muestra la bi-predicción en el modo directo cuando un bloque de referencia MB45
en una imagen de referencia contiene dos vectores de movimiento hacia delante que hacen referencia a una imagen
de referencia almacenada en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo.

El punto diferente de la novena realización de la octava realización es que ambos vectores de movimiento MV21 y
MV22 de un bloque MB2 en una imagen de referencia hacen referencia a una imagen almacenada en la memoria de
almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo.50

En la figura 38, un límite entre la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo y la memoria de
almacenamiento intermedio de imágenes a corto plazo es indicado por una línea vertical punteada como la que se
muestra en la figura, y la información acerca de las imágenes en el lado izquierdo de la línea vertical punteada se
almacena en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo y la información acerca de las
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imágenes en el lado derecho de la línea vertical punteada se almacena en la memoria de almacenamiento
intermedio de imágenes a corto plazo. Los vectores de movimiento MV21 y MV22 del bloque MB2 en una imagen de
referencia P24 hacen referencia ambos a una imagen almacenada en la memoria de almacenamiento intermedio de
imágenes a largo plazo. El vector de movimiento MV21 se corresponde con una imagen de referencia P21, y el
vector de movimiento MV22 se corresponde con una imagen de referencia P22.5

Un intervalo de tiempo TR22 entre las imágenes P22 y P24 se puede hacer mucho más amplio que el intervalo de
tiempo TR25 entre las imágenes P24 y P25 o puede ser indefinido correspondiendo al vector de movimiento MV22
que hace referencia a la imagen P22 almacenada en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a
largo plazo.

En la figura 38, las imágenes se almacenan en orden de imágenes P22 - P21 en ese orden en la memoria de10
almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo. En el presente caso, la imagen P21 se corresponde con un
vector de movimiento MV21 y la imagen P22 se corresponde con un vector de movimiento MV22. En la figura 38, un
vector de movimiento de un bloque MB1 en una imagen actual se calcula tal como sigue.

MV22’ = MV22

MV24’ = 015

La ecuación superior muestra que un vector de movimiento MV22 que hace referencia a una imagen P22 a la cual
se le asigna el orden más pequeño se usa directamente como un vector de movimiento MV22’ del bloque MB1 en
una imagen actual P23.

La ecuación inferior muestra que, debido a que el vector de movimiento hacia atrás MV24’ del bloque MB1 en la
imagen actual P23 almacenada en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a corto plazo es20
suficientemente más pequeño que el vector de movimiento MV21’, MV24’ es despreciable. El vector de movimiento
hacia atrás MV24’ es tratado como “0”.

Tal como se ha descrito en lo que antecede, al usar directamente un vector de movimiento que haga referencia a
una imagen a la cual se le asigne el orden más pequeño de vectores de movimiento de un bloque en una imagen de
referencia almacenada en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo, la bi-predicción25
puede hacerse sin usar tiempo que sea considerablemente grande en la memoria de almacenamiento intermedio de
imágenes a largo plazo o indefinido.

Obsérvese que la bi-predicción puede hacerse no directamente usando un vector de movimiento al que se hace
referencia, sino usando un vector de movimiento multiplicando por un número constante.

Además, una constante usada para la multiplicación puede ser variable cuando se lleve a cabo la codificación o30
descodificación de una forma por varios bloques o de una forma por varias imágenes.

Además, cuando los vectores de movimiento MV21 y MV22 del bloque MB2 en una imagen de referencia hacen
referencia ambos a una imagen almacenada en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo
plazo, se puede seleccionar un vector de movimiento que haga referencia a la primera imagen de referencia. Por
ejemplo, cuando MV21 es un vector de movimiento que hace referencia a la primera imagen de referencia y MV2235
es un vector de movimiento que haga referencia a la segunda imagen de referencia, el vector de movimiento MV21
que hace referencia a una imagen P21 y un vector de movimiento “0” que hace referencia a una imagen P24 se
usan como vectores de movimiento de un bloque MB1.

(Décima realización)

En la presente realización se explica un método de cálculo de un vector de movimiento en el modo directo que se40
muestra en la quinta realización a la novena realización. Este método de cálculo de un vector de movimiento se
aplica a cualquiera de codificación y descodificación de una imagen. En el presente caso, un bloque actual que se va
a codificar o descodificado se denomina bloque MB actual. Un bloque co-situado del bloque MB actual en una
imagen de referencia se denomina bloque de referencia.

La figura 39 es una ilustración que muestra un flujo de proceso de un método de cálculo de vectores de movimiento45
de la presente realización.

En primer lugar, se evalúa si un bloque de referencia MB en una imagen de referencia hacia atrás a la que hace
referencia un bloque MB actual contiene un vector de movimiento (la etapa S1). Si el bloque de referencia MB no
contiene un vector de movimiento (No en la etapa S1), se lleva a cabo la bi-predicción suponiendo que un vector de
movimiento sea “0” (la etapa S2) y se completa un proceso para un cálculo de vectores de movimiento.50

Si el bloque de referencia MB contiene un vector de movimiento (Si en la etapa S1), se evalúa, si el bloque de
referencia contiene un vector de movimiento hacia delante (la etapa S3).
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Si el bloque de referencia no contiene un vector de movimiento hacia delante (No en la etapa S3), debido a que el
bloque de referencia MB contiene solo un vector de movimiento hacia atrás, se evalúa el número de vectores de
movimiento hacia atrás (la etapa S14). Cuando el número de vectores de movimiento hacia atrás del bloque de
referencia MB es “2”, se lleva a cabo la bi-predicción usando dos vectores de movimiento hacia atrás ajustados a
escala basándose en uno de los métodos de cálculo que se mencionan en las figuras 17, 18, 19 y 20.5

Por otro lado, cuando el número de vectores de movimiento hacia atrás del bloque de referencia MB es “1”, el único
vector de movimiento hacia atrás contenido en el bloque de referencia MB se ajusta a escala y la compensación de
movimiento se lleva a cabo usando el vector de movimiento hacia atrás ajustado a escala (la etapa S16). Después
de completar la bi-predicción en la etapa S15 o S16, se completa un proceso del método de cálculo de vectores de
movimiento.10

Por otro lado, si el bloque de referencia MB contiene un vector de movimiento hacia delante (Si en la etapa S3), se
evalúa el número de vectores de movimiento hacia delante del bloque de referencia MB (la etapa S4).

Cuando el número de vectores de movimiento hacia delante del bloque de referencia MB es “1”, se evalúa si una
imagen de referencia que se corresponde con el vector de movimiento hacia delante del bloque de referencia MB
está almacenada en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo o la memoria de15
almacenamiento intermedio de imágenes a corto plazo (la etapa S5).

Cuando la imagen de referencia que se corresponde con el vector de movimiento hacia delante del bloque de
referencia MB está almacenada en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a corto plazo, el vector
de movimiento hacia delante del bloque de referencia MB se ajusta a escala y la bi-predicción se lleva a cabo
usando el vector de movimiento hacia delante ajustado a escala (la etapa S6).20

Cuando la imagen de referencia que se corresponde con el vector de movimiento hacia delante del bloque de
referencia MB está almacenada en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo, se lleva a
cabo la bi-predicción basándose en el método de cálculo de vectores de movimiento que se muestra en la figura 37
suponiendo que un vector de movimiento hacia atrás sea 0 y usando el vector de movimiento hacia delante del
bloque de referencia MB directamente sin ajuste de escala (la etapa S7). Después de completar la bi-predicción en25
la etapa S6 o S7, se completa un proceso del método de cálculo de vectores de movimiento.

Cuando el número de vectores de movimiento hacia delante del bloque de referencia MB es “2”, se evalúa el número
de vectores de movimiento hacia delante que se corresponde con una imagen de referencia almacenada en la
memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo (la etapa S8).

Cuando el número de vectores de movimiento hacia delante que se corresponden con una imagen de referencia30
almacenada en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo es “0” en la etapa S8, un
vector de movimiento que es temporalmente cercano a una imagen actual que contiene el bloque MB actual se
ajusta a escala, y la bi-predicción se lleva a cabo usando el vector de movimiento hacia delante ajustado a escala
basándose en el método de cálculo de vectores de movimiento que se muestra en la figura 14 (la etapa S9).

Cuando el número de vectores de movimiento hacia delante que se corresponden con una imagen de referencia35
almacenada en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo es “1” en la etapa S8, un
vector de movimiento en una imagen almacenada en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a
corto plazo se ajusta a escala, y la bi-predicción se, lleva a cabo usando el vector de movimiento ajustado a escala
(la etapa S10).

Cuando el número de vectores de movimiento hacia delante que se corresponden con una imagen de referencia40
almacenados en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo es “2” en la etapa S8, se
evalúa si se hace referencia a una misma imagen en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo
plazo por ambos de dos vectores de movimiento hacia delante (la etapa S11). Si se hace referencia a la misma
imagen en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo por ambos de los vectores de
movimiento hacia delante (Si en la etapa S11), se lleva a cabo la bi-predicción usando un vector de movimiento45
codificado o descodificado previamente en la imagen a la que hacen referencia dos vectores de movimiento hacia
delante en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo basándose en el método de cálculo
de vectores de movimiento que se muestra en la figura 13 (la etapa S12).

Si no se hace referencia a una misma imagen en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo
plazo por ambos de dos vectores de movimiento hacia delante (No en la etapa S11), se lleva a cabo la bi-predicción50
usando un vector de movimiento hacia delante que se corresponda con una imagen a la cual se le asigne un orden
pequeño en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo (la etapa S13). En la memoria de
almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo, debido a que las imágenes de referencia se almacenan sin
importar el tiempo real de las imágenes, un vector de movimiento hacia delante que se va a usar para la bi-
predicción se selecciona de acuerdo con un orden asignado a cada imagen de referencia. Existe un caso en el que55
el orden de las imágenes de referencia almacenadas en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a
largo plazo coincide con el tiempo de las imágenes, no obstante, esto puede ser una simple coincidencia con una
dirección en la memoria de almacenamiento intermedio. Dicho de otra forma, el orden de las imágenes almacenadas
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en la memoria de almacenamiento intermedio de imágenes a largo plazo no necesariamente tiene que coincidir con
el tiempo de las imágenes. Después de completar la bi-predicción en las etapas S12 y S13, el proceso del método
de cálculo de vectores de movimiento es completado.

(Undécima realización)

La explicación detallada de la undécima realización de acuerdo con la presente invención se dará a continuación5
usando ilustraciones.

La figura 40 es un diagrama de bloques que muestra una configuración de un aparato de codificación de imágenes
en movimiento 1100 de acuerdo con la undécima realización de la presente invención. El aparato de codificación de
imágenes en movimiento 1100 es un aparato que puede codificar imágenes en movimiento mediante la aplicación
de un método de predicción espacial en el modo directo incluso si se mezclan un bloque codificado en una10
estructura de campo y un bloque codificado en una estructura de trama, e incluye una memoria de tramas 1101, una
unidad de cálculo de diferencias 1102, una unidad de codificación de diferencia predictiva 1103, una unidad de
generación de flujos de bits 1104, una unidad de descodificación de diferencia predictiva 1105, una unidad de
operación de adición 1106, una memoria de tramas 1107, una unidad de detección de vectores de movimiento 1108,
una unidad de selección de modo 1109, una unidad de control de codificación 110, un conmutador 1111, un15
conmutador 1112, un conmutador 1113, un conmutador 1114, un conmutador 1115 y una unidad de
almacenamiento de vectores de movimiento 1116.

La memoria de tramas 1101 es una memoria de imágenes que almacena imágenes introducidas de una forma por
imágenes. La unidad de cálculo de diferencias 1102 calcula el error de predicción, que es una diferencia entre una
imagen introducida de la memoria de tramas 1101 y una imagen de referencia obtenida de una imagen20
descodificada basándose en un vector de movimiento, y la envía. La unidad de codificación de diferencias de
predicción 1103 lleva a cabo la conversión de frecuencia para el error de predicción obtenido en la unidad de cálculo
de diferencias 1102, lo cuantifica y lo envía. La unidad de generación de flujos de bits 1104 convierte en un formato
de flujo de bits codificado de salida después de llevar a cabo la codificación de longitud variable del resultado
codificado a partir de la unidad de codificación de diferencia predictiva 1103, y genera un flujo de bits que añade25
información adicional tal como información de encabezado en la cual se describe la información relacionada sobre el
error de predicción codificado. La unidad de descodificación de diferencia predictiva 1105 lleva a cabo la codificación
de longitud variable y la cuantificación inversa del resultado codificado a partir de la unidad de codificación de
diferencia predictiva 1103, y después de eso lleva a cabo la conversión de frecuencia inversa tal como una
conversión IDCT después de llevar a cabo, y descodifica el resultado codificado para enviar residual predictivo. La30
unidad de operación de adición 1106 añade un residual predictivo como un resultado descodificado, a la imagen de
referencia que se ha mencionado en lo que antecede, y emite una imagen de referencia que muestra una misma
imagen como una imagen introducida por datos de imagen codificados y descodificados. La memoria de tramas
1107 es una memoria de imágenes que almacena imágenes de referencia de una forma por imágenes.

La unidad de detección de vectores de movimiento 1108 obtiene un vector de movimiento para cada codificación de35
una trama actual que se va a codificar. La unidad de selección de modo 1109 selecciona si el cálculo de un vector
de movimiento se lleva a cabo en el modo directo o en otro modo. La unidad de control de codificación 1110
reordena las imágenes introducidas almacenadas en la memoria de tramas 1101 en orden de entrada a orden de
codificación. Además, la unidad de control de codificación 1110 evalúa cuál de una estructura de campo o una
estructura de trama se usa para codificar para cada tamaño predeterminado de una trama actual que se va a40
codificar. En el presente caso, el tamaño predeterminado es un tamaño de dos macrobloques (por ejemplo, 16
píxeles (horizontales) x 16 píxeles (verticales) combinados verticalmente (en lo sucesivo en el presente documento,
par de macrobloques). Si se usa una estructura de campo para la codificación, un valor de píxel se lee cada otra
línea de escaneo horizontal que se corresponda con entrelace de la memoria de tramas 1101, si se usa una forma
por tramas para la codificación, cada valor de píxel en la imagen introducida se lee secuencialmente de la memoria45
de tramas 1101 y cada valor de píxel leído se coloca en la memoria para configurar de esta manera un par de
macrobloques actual que se va a codificar que se corresponda con la estructura de campo o la estructura de trama.
La unidad de almacenamiento de vectores de movimiento 1116 almacena un vector de movimiento de un
macrobloque codificado e índices de referencia de tramas a los que hace referencia el vector de movimiento. Los
índices de referencia se almacenan para cada macrobloque de pares de macrobloques codificados.50

A continuación se explica la operación del aparato de codificación de imágenes en movimiento configurado tal como
se ha mencionado en lo que antecede. Las imágenes que serán introducidas se introducen en la memoria de tramas
1101 de una forma por imágenes en orden de tiempo. La figura 41A es una ilustración que muestra un orden de
tramas introducidas en el aparato de codificación de imágenes en movimiento 100 de una forma por imágenes en
orden de tiempo. La figura 41B es una ilustración que muestra un orden de imágenes que reordena el orden de las55
imágenes que se muestran en la figura 41A a orden de codificación. En la figura 41A, las líneas verticales indican
imágenes, y el número indicado en el lado derecho inferior de cada imagen muestra los tipos de imagen (I, P y B)
con las primeras letras del alfabeto y los números de imagen en orden de tiempo con números siguientes. La figura
42 es una ilustración que muestra una estructura de una lista de tramas de referencia 300 para explicar la undécima
realización. Cada imagen introducida en la memoria de tramas 1101 se reordena en orden de codificación por la60
unidad de control de codificación 1110. Las imágenes se reordenan en orden de codificación basándose en la
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relación de referencia de una codificación de predicción entre imágenes, y en el orden de codificación, una imagen
usada como una imagen de referencia se codifica anteriormente a una imagen que haga referencia a una imagen.

Por ejemplo, se supone que una imagen P usa una de tres imágenes I o P precedentes y adyacentes como una
imagen de referencia. Por otro lado, se supone que una imagen B usa una de tres imágenes I o P precedentes y
adyacentes, y una de imágenes I o P siguientes y adyacentes como una imagen de referencia. En concreto, una5
imagen P7 que se introduce después de las imágenes B5 y B6 en la figura 41A se reordena y se coloca antes de las
imágenes B5 y B6 debido a que se hace referencia a la imagen P7 por las imágenes B5 y B6. De forma similar, una
imagen P10 introducida después de las imágenes B8 y B9 se reordena y se coloca antes de las imágenes B8 y B9, y
una imagen P13 se introduce después de las imágenes B11 y B12 se reordena y se coloca antes de las imágenes
B11 y B12. Por consiguiente, el resultado de reordenar un orden de imágenes que se muestran en la figura 41A es10
tal como se muestra en la figura 41B.

Se supone que cada imagen reordenada por la memoria de tramas 1101 se lee de una forma por pares de
macrobloques, y cada par de macrobloques tiene un tamaño de 16 píxeles (horizontales) x 16 píxeles (verticales).
En el presente caso, un par de macrobloques combina dos macrobloques verticalmente. Por lo tanto, un par de
macrobloques tiene un tamaño de 16 píxeles (horizontales) x 32 píxeles (verticales). Un proceso de codificación de15
una imagen B11 se explica en lo sucesivo. Obsérvese que en la presente realización se supone que la unidad de
control de codificación 1110 controla índices de referencia, es decir, una lista de tramas de referencia.

Debido a que la imagen B11 es una imagen B, se lleva a cabo la codificación de predicción entre imágenes usando
referencia bidireccional. Se supone que la imagen B11 usa dos de las imágenes precedentes P10, P7, P4, y una
imagen siguiente P13 como la imagen de referencia. Además, se supone que la selección de dos imágenes a partir20
de estas cuatro imágenes se puede especificar de una forma por macrobloques. En el presente caso, se supone que
los índices de referencia se asignan usando un método de condición inicial. Dicho de otra forma, una lista de tramas
de referencia 300 durante la codificación de la imagen B11 es como la que se muestra en la figura 42. En relación a
una imagen de referencia en este caso, la primera imagen de referencia es especificada por el primer índice de
referencia en la figura 42 y la segunda imagen de referencia es especificada por el segundo índice de referencia.25

En un procese para la imagen B11, se supone que la unidad de control de codificación 1110 controla al conmutador
1113 para que esté encendido, los conmutadores 1114 y 1115 para que estén apagados. Por lo tanto, un par de
macrobloques en la imagen B11 leído de la memoria de tramas 1101 se introduce en la unidad de detección de
vectores de movimiento 1108, la unidad de selección de modo 109 y la unidad de cálculo de diferencias 1102. En la
unidad de detección de vectores de movimiento 108, mediante el uso de datos descodificados de las imágenes P10,30
P7 y P4 almacenadas en la memoria de tramas 1107 como una imagen de referencia, se obtiene el primer vector de
movimiento y el segundo vector de movimiento de cada macrobloque contenido en un par de macrobloques. En la
unidad de selección de modo 1109, un modo de codificación para un par de macrobloques se determina usando
vectores de movimiento obtenidos en la unidad de detección de vectores de movimiento 1108. En el presente caso,
se supone que el modo de codificación para una imagen B se puede seleccionar de, por ejemplo, codificación entre35
imágenes, codificación de predicción entre imágenes usando vectores de movimiento unidireccionales, codificación
de predicción entre imágenes usando vectores de movimiento bidireccionales y un modo directo. Cuando se
seleccionan modos de codificación que no son el modo directo, se determina cuál de una estructura de trama o una
estructura de campo se usa para codificar un par de macrobloques al mismo tiempo.

A continuación, se explica un método de cálculo de vectores de movimiento que usa un método de predicción40
espacial en el modo directo. La figura 43A es una gráfica de flujo que muestra un ejemplo de un procedimiento de
cálculo de vectores de movimiento usando un método de predicción espacial en el modo directo cuando se mezclan
un par de macrobloques que se va a codificar en una estructura de campo y un par de macrobloques que se va a
codificar en una estructura de trama.

La figura 43B es una ilustración que muestra un ejemplo de una ubicación de pares de macrobloques adyacentes a45
los cuales se les aplica la presente invención cuando un par de macrobloques actuales que se va a codificar se
codifica en una estructura de trama. La figura 43C es una ilustración que muestra un ejemplo de una ubicación de
pares de macrobloques adyacentes a los cuales se les aplica la presente invención cuando un par de macrobloques
actual que se va a codificar se codifica en una estructura de campo. Un par de macrobloques sombreado en
diagonal en las figuras 43B y 43C es un par de macrobloques actual que se va a codificar.50

Cuando un par de macrobloques actual que se va a codificar se codifica usando una predicción espacial en el modo
directo, se seleccionan tres pares de macrobloques codificados en el adyacente del par de macrobloques actual que
se va a codificar. En este caso, el par de macrobloques actual se puede codificar en cualquiera de una estructura de
campo y una estructura de trama. Por lo tanto, la unidad de control de codificación 1110 determina, en primer lugar,
cuál de una estructura de campo o una estructura de trama se usa para codificar un par de macrobloques actual que55
se va a codificar. Por ejemplo, cuando el número de pares de macrobloques adyacentes codificados en una
estructura de campo es grande, un par de macrobloques actual se codifica en una estructura de campo, y si el
número de pares de macrobloques adyacentes codificados en una estructura de trama es grande, un par de
macrobloques actual se codifica en una estructura de campo. De esta manera, mediante la determinación de cuál de
una estructura de campo o una estructura de trama se usa para codificar un par de macrobloques actual que se va a60
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codificar mediante el uso de información sobre bloques adyacentes, no es necesario describir información que
muestre qué estructura se usa para codificar un par de macrobloques actual que se va a codificar en un flujo de bits.
Además, debido a que se predice una estructura de pares de macrobloques adyacentes, es posible seleccionar una
estructura adecuada.

A continuación, la unidad de detección de vectores de movimiento 1108 calcula un vector de movimiento de un par5
de macrobloques actual que se va a codificar de acuerdo con la determinación del control de codificación 1110. En
primer lugar, la unidad de detección de vectores de movimiento 1108 revisa cuál de una estructura de campo o una
estructura de trama se determina para usarse para codificar por la unidad de control 110 (S301), y cuando se
determina que la estructura de trama se va a usar para la codificación, un vector de movimiento de un par de
macrobloques actual que se va a codificar se obtiene usando la estructura de trama (S302), y cuando se determina10
que la estructura de campo se va a usar para la codificación, un vector de movimiento del par de macrobloques
actual que se va a codificar se obtiene usando la estructura de campo (S303).

La figura 44 es una ilustración que muestra una configuración de datos de un par de macrobloques cuando se lleva
a cabo la codificación usando una estructura de trama, y una configuración de datos de un par de macrobloques
cuando se lleva a cabo la codificación usando una estructura de campo. En la figura 44, un círculo de color blanco15
indica un píxel en líneas de escaneo horizontales de números nones, y un círculo de color negro sombreado con un
patrón de sombra de líneas oblicuas indica un píxel en líneas de escaneo horizontales de números pares. Cuando
un par de macrobloques es cortado de cada trama que muestra una imagen introducida, los píxeles en las líneas de
escaneo horizontales de números nones y los píxeles en las líneas de escaneo horizontales de números pares se
colocan alternativamente en una dirección vertical tal como se muestra en la figura 44. Cuando el par de20
macrobloques que se ha mencionado en lo que antecede se codifica en la estructura de trama, se lleva a cabo un
proceso cada macrobloque MB1 y cada macrobloque MB2 para el par de macrobloques, y un vector de movimiento
se calcula para cada uno de los macrobloques MB1 y MB2 formando un par de macrobloques. Cuando el par de
macrobloques se codifica en la estructura de campo, el par de macrobloques se divide en macrobloques TF y BF. En
el presente caso, el macrobloque TF indica un campo superior y, entonces, el macrobloque BF indica un campo25
inferior cuando se entrelaza un par de macrobloques en una dirección de línea de escaneo horizontal, y los dos
campos forman un par de macrobloques. A continuación, se calcula un vector de movimiento para los dos campos
respectivamente.

Basándose en este par de macrobloques, el caso en el que un par de macrobloques actual que se va a codificar se
codifica en una estructura de trama se explica tal como se muestra en la figura 43B. La figura 45 es una gráfica de30
flujo que muestra un procedimiento de procesamiento detallado en una etapa S302 que se muestra en la figura 43.
Obsérvese que en la figura 45 un par de macrobloques se indica como MBP, y un macrobloque se indica como MB.

La unidad de selección de modo 1109 calcula, en primer lugar, un vector de movimiento de un macrobloque MB1 (un
macrobloque superior), el cual es uno de los macrobloques que forman un par de macrobloques actual que se va a
codificar, usando una predicción espacial en el modo directo. En primer lugar, la unidad de selección de modo 110935
calcula el valor más pequeño de los índices en imágenes a las que hacen referencia pares de macrobloques
adyacentes para el primer y el segundo índices respectivamente (S501). En este caso, no obstante, cuando un par
de macrobloques adyacente se codifica en la estructura de trama, el valor se determina usando únicamente un
macrobloque adyacente a un macrobloque actual que se va a codificar. A continuación, se revisa si pares de
macrobloques adyacentes se codifican en la estructura de campo (S502), y si la codificación se lleva a cabo usando40
la estructura de campo, se revisa además el número de campos a los cuales se les asigna el índice más pequeño en
campos a los que hacen referencia dos macrobloques que formen los pares de macrobloques adyacentes a partir de
una lista de tramas de referencia en la figura 42 (S503).

Cuando el resultado de la revisión de la etapa S503 muestra que el índice más pequeño se asigna a cada campo al
que hacen referencia los dos macrobloques (es decir, campos a los cuales se les asigna el mismo índice), se calcula45
un valor promedio de vectores de movimiento de dos macrobloques y se le hace un vector de movimiento del par de
macrobloques adyacente. Esto es debido a que, cuando se considera basándose en una estructura entrelazada, dos
macrobloques de pares de macrobloques adyacentes con la estructura de campo son adyacentes a un macrobloque
actual que se va a codificar con la estructura de trama.

Cuando el resultado de la revisión de la etapa S503 muestra que el índice más bajo se asigna solo a un campo al50
que hace referencia un macrobloque; un vector de movimiento del macrobloque se determina como un vector de
movimiento del par de macrobloques adyacente (S504A). Cuando el índice más pequeño se asigna a ninguno de los
campos a los que se hace referencia, un vector de movimiento del par de macrobloques adyacente se supone que
es “0” (S505).

En los casos anteriores, a partir de vectores de movimiento de los macrobloques adyacentes, mediante el uso de55
solo vectores de movimiento que hacen referencia a campo a los cuales se les asignó el índice más pequeño, es
posible seleccionar un vector de movimiento con eficiencia de codificación más alta. Un proceso en una etapa S505
muestra que no hay un vector de movimiento adecuado para la predicción.
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Cuando el resultado de la revisión de la etapa S502 muestra que los pares de macrobloques adyacentes se
codifican en una estructura de trama, entre los pares de macrobloques adyacentes, un vector de movimiento de un
macrobloque adyacente a un macrobloque actual que se va a codificar se determina como un vector de movimiento
del par de macrobloques adyacente (S506).

La unidad de selección de modo 1109 repite procesos a partir de las etapas S501 a S506 anteriores para tres pares5
de macrobloques adyacentes seleccionados. Como resultado, se calcula un vector de movimiento para cada uno de
los tres pares de macrobloques adyacentes al igual que para un macrobloque de un par de macrobloques actual que
se va a codificar, por ejemplo, un macrobloque MB1.

A continuación, la unidad de selección de modo 1109 revisa si el número de pares de macrobloques adyacentes que
hacen referencia a una trama con el índice más pequeño o un campo de la trama entre tres pares de macrobloques10
adyacentes es 1 (S507).

En este caso, la unidad de selección de modo 1109 unifica índices de referencia de tres pares de macrobloques
adyacentes a un índice de tramas de referencia o a un índice de campos de referencia, y los compara. En una lista
de tramas de referencia que se muestra en la figura 42, los índices de referencia se asignan simplemente a cada
trama, no obstante, debido a que la relación entre los índices de tramas de referencia y los índices de campos de15
referencia a los cuales se le asignan índices cada campo son constantes, es posible convertir uno de la lista de
tramas de referencia o la lista de tramas de campos de referencia en otros índices de referencia mediante cálculo.

La figura 46 es una gráfica indicadora que muestra una relación entre índices de campos de referencia e índices de
tramas de referencia.

Tal como se muestra en la figura 46, hay varias tramas indicadas por el primer campo f1 y el segundo campo f2 en20
orden cronológico en una lista de campos de referencia, e índices de tramas de referencia tales como 0, 1 y 2 que
se asignan a cada trama basándose en tramas que incluyen un bloque actual que se va a codificar (tramas que se
muestran en la figura 46). Además, los índices de campos de referencia tales como 0, 1 y 2 se asignan al primer
campo f1 y al segundo campo f2 de cada trama basándose en el primer campo f1 de una trama que incluya un
bloque actual que se va a codificar (cuando el primer campo sea un campo actual que se va a codificar). Obsérvese25
que los índices de campo de referencia se asignan del primer campo f1 y el segundo campo f2 de una trama
cercana a un campo actual que se va a codificar. En el presente caso, si el bloque actual que se va a codificar es el
primer campo f1, los índices se asignan dando prioridad al primer campo f1, y si el bloque actual que se va a
codificar es el segundo campo f2, los índices se asignan dando prioridad al segundo campo f2.

Por ejemplo, cuando un macrobloque adyacente codificado en la estructura de trama hace referencia a una trama30
con un índice de tramas de referencia “1” y un macrobloque adyacente codificado en la estructura de campo hace
referencia al primer campo f1 con un índice de campo de referencia “2”, los macrobloques adyacentes que se han
mencionado en lo que antecede son tratados como si se refirieran a la misma imagen. Dicho de otra forma, cuando
una precondición de que un índice de tramas de referencia a los que hace referencia un macrobloque adyacente sea
igual a la mitad del índice de campos de referencia (redondeado a la baja después del punto decimal) asignado a un35
campo de referencia de otro macrobloque adyacente es satisfecha, los macrobloques adyacentes son tratados como
si se refirieran a una misma imagen.

Por ejemplo, cuando un bloque actual que se va a codificar incluido en el primer campo f1 indicado por Δ en la figura
46 hace referencia al primer campo f1 con el índice de campo de referencia “2,” y un macrobloque adyacente con la
estructura de trama hace referencia a una trama con el índice de tramas de referencia “1”, los bloques adyacentes40
que se han mencionado en lo que antecede se tratan como si se refirieran a una misma imagen toda vez que se
satisface la precondición que se ha mencionado en lo que antecede. Por otro lado, cuando un macrobloque
adyacente hace referencia al primer campo con un índice de campo de referencia “2” y otro macrobloque adyacente
hace referencia a una trama con un índice de tramas de referencia “3”, los bloques adyacentes se tratan como si no
se refirieran a una misma imagen toda vez que no se ha satisfecho la precondición.45

Tal como se ha mencionado en lo que antecede, si el resultado de la revisión de la etapa S507 muestra que el
número es 1, un vector de movimiento de un par de macrobloques adyacente que hace referencia a un campo, una
trama con el índice más pequeño o un campo en la trama se determina como un vector de movimiento de un
macrobloque actual que se va a codificar (S508). Si el resultado de la revisión de la etapa S507 muestra que el
número no es 1, se revisa más si el número de pares de macrobloques adyacentes de tres pares de macrobloques50
adyacentes que se refirieron a una trama con el índice más pequeño o un campo en la trama es 2 o más (S509). A
continuación, si el número es 2 o más, suponiendo que un vector de movimiento de pares de macrobloques
adyacente que no hacen referencia a una trama con el índice más pequeño o un campo en la trama sea “0” (S510),
un valor medio de tres vectores de movimiento de los pares de macrobloques adyacentes se determina como un
vector de movimiento de un macrobloque actual que se va a codificar (S511). Si el resultado de la revisión de la55
etapa S509 es menor que 2, debido a que el número de los pares de macrobloques adyacentes que hacen
referencia a la trama con el índice más pequeño o el campo en la trama es “0”, un vector de movimiento de un
macrobloque actual que se va a codificar se determina como “0” (S512).
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Como resultado del proceso anterior, un vector de movimiento MV1 se puede obtener como un resultado de cálculo
para un macrobloque que forme un par de macrobloques actual que se va a codificar, por ejemplo, MB1. La unidad
de selección de modo 109 lleva a cabo el proceso anterior para un vector de movimiento con el segundo índice de
referencia, y lleva a cabo la compensación de movimiento mediante bi-predicción usando los dos vectores de
movimiento obtenidos. No obstante, cuando ninguno de los macrobloques adyacentes contiene al primer o el5
segundo vector de movimiento, la compensación de movimiento se lleva a cabo no usando un vector de movimiento
en la dirección indicada por un vector de movimiento no contenido en los macrobloques adyacentes, sino usando un
vector de movimiento de forma unidireccional. Además, el mismo proceso se repite para el otro macrobloque en el
par de macrobloques actual que se va a codificar, por ejemplo, MB2. Como resultado, es igual llevar a cabo la
compensación de movimiento en el modo directo para cada uno de los dos macrobloques en un par de10
macrobloques actual que se va a codificar.

A continuación se explica el caso en el que un par de macrobloques actual que se va a codificar se codifica en la
estructura de campo tal como se muestra en la figura 43C. La figura 47 es una gráfica de flujo que muestra un
procedimiento de procesamiento detallado en una etapa S303 que se muestra en la figura 43. La unidad de
selección de modo 1109 calcula un vector de movimiento MVt usando una predicción espacial en el modo directo15
para un macrobloque que forme un par de macrobloques actual que se va a codificar, por ejemplo, un macrobloque
TF que se corresponda con un campo superior del par de macrobloques. En primer lugar, la unidad de selección de
modo 1109 calcula el valor más pequeño de los índices en las imágenes a las que hacen referencia pares de
macrobloques adyacentes (S601). No obstante, cuando los pares e macrobloques son procesados por la estructura
de campo, solo se considera un macrobloque de un campo (un campo superior o un campo inferior) igual que el20
macrobloque actual que se va a codificar. A continuación, se revisa si los pares de macrobloques adyacentes son
codificados por la estructura de trama (S602), y si la codificación se lleva a cabo usando la estructura de trama, se
evalúa además si las tramas a las que hacen referencia dos macrobloques en el par de macrobloques adyacente
son tramas con el índice más pequeño basándose en el valor de índice asignado a cada trama por una lista de
tramas de referencia 300 (S603).25

Si el resultado de la revisión de la etapa S603 muestra que el índice más pequeño se asigna a cualquiera de las
tramas a las que hacen referencia los dos macrobloques, se calcula un valor promedio de vectores de movimiento
de los dos macrobloques, y el resultado del cálculo se determina como un vector de movimiento del par de
macrobloques adyacente (S604). Si el resultado de la revisión de la etapa S603 muestra que uno o ambos de las
tramas a las que se hace referencia no son tramas con el índice más pequeño, se revisa además si una trama a la30
que hace referencia cualquiera de los macrobloques contiene el índice más pequeño (S605). Si el resultado de la
revisión muestra que el índice más pequeño está asignado a una trama a la que hace referencia uno de los
macrobloques, un vector de movimiento del macrobloque se determina como un vector de movimiento del par de
macrobloques adyacente (S606). Por otro lado, si el resultado de la revisión de la etapa S605 muestra que ninguno
de los macrobloques hace referencia a una trama con el índice más pequeño, un vector de movimiento del par de35
macrobloques adyacente se determina como “0” (S607). En los casos anteriores, a partir de vectores de movimiento
de los macrobloques adyacentes, mediante el uso de solo vectores de movimiento que hagan referencia a tramas a
las cuales se les asigna el índice más pequeño, es posible seleccionar un vector de movimiento con eficiencia de
codificación más alta. Un proceso en una etapa S607 muestra que no hay un vector de movimiento adecuado para
la predicción.40

Cuando el resultado de la revisión de la etapa S602 muestra que los pares de macrobloques adyacentes se
codifican en la estructura de campo, en el par de macrobloques adyacente, los vectores de movimiento del par de
macrobloques adyacente completo se determinan como un vector de movimiento del par de macrobloques que se
corresponde con un macrobloque actual en un par de macrobloques actual que se va a codificar (S608). La unidad
de selección de modo 109 repite los procesos de las etapas S601 a S608 anteriores para tres pares de45
macrobloques adyacentes seleccionados. Como resultado, es igual obtener un vector de movimiento para tres pares
de macrobloques adyacentes respectivamente, al igual que para un macrobloque del par de macrobloques actual
que se va a codificar, por ejemplo, un macrobloque TF.

A continuación, la unidad de detección de vectores de movimiento 108 revisa si el número de pares de
macrobloques adyacentes que hacen referencia a una trama con el índice más pequeño entre los tres pares de50
macrobloques adyacentes es 1 (S609). Si es 1, un vector de movimiento de un par de macrobloques adyacente que
hace referencia a una trama con el índice más pequeño se determina como un vector de movimiento del
macrobloque actual que se va a codificar (S610). Si el resultado de la revisión de la etapa S609 muestra que el
número no es 1, se revisa más si el número de pares de macrobloques adyacentes que hacen referencia a una
trama con el índice más pequeño entre tres pares de macrobloques adyacentes es dos o más (S611). A55
continuación, si el número es dos o más, suponiendo que un vector de movimiento de pares de macrobloques
adyacentes no hacen referencia a una trama con el índice más pequeño sea “0” (S612), un valor medio de tres
vectores de movimiento de pares de macrobloques adyacentes se determina como un vector de movimiento del
macrobloque actual que se va a codificar (S613). Si el resultado de la revisión de la etapa S611 es menos de 2,
debido a que el número de pares de macrobloques adyacentes que hacen referencia a una trama con el índice más60
pequeño es “0”, un vector de movimiento del macrobloque actual que se va a codificar se determina como “0”
(S614).
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Como resultado del proceso anterior, un vector de movimiento MVt se puede obtener como un resultado de cálculo
para un macrobloque que forme un par de macrobloques actual que se va a codificar, por ejemplo, un macrobloque
TF que se corresponda con un campo superior. La unidad de selección de modo 109 repite el proceso anterior
también para el segundo vector de movimiento (que se corresponde con el segundo índice de referencia). En cuanto
a un macrobloque TF, se pueden obtener dos vectores de movimiento mediante el proceso anterior, y la5
compensación de movimiento se lleva a cabo usando los dos vectores de movimiento. No obstante, cuando ninguno
de los macrobloques adyacentes contiene el primer o el segundo vector de movimiento, la compensación de
movimiento se lleva a cabo no usando un vector de movimiento en la dirección indicada por un vector de movimiento
no contenido en los macrobloques adyacentes, sino usando un vector de movimiento de forma unidireccional. Esto
es debido a que, cuando un par de macrobloques adyacente hace referencia solo a unidireccionalmente, es10
concebible que la eficiencia de codificación se haga más alta cuando un par de macrobloques adyacente haga
referencia también solo a unidirección.

Además, el mismo proceso se repite para otro macrobloque en el par de macrobloques actual que se va a codificar,
por ejemplo, BF que se corresponde con un campo inferior. Como resultado, es igual llevar a cabo la compensación
de movimiento en el modo directo para cada uno de dos macrobloques en el par de macrobloques actual que se va15
a codificar, por ejemplo, los macrobloques TF y BF.

Obsérvese que en los casos anteriores, cuando una estructura de codificación para un par de macrobloques actual
que se va a codificar y una estructura de codificación para un par de macrobloques adyacente son diferentes, se
lleva a cabo un cálculo mediante un proceso tal como el cálculo de un valor promedio de vectores de movimiento de
dos macrobloques en el par de macrobloques adyacente; no obstante, la presente invención no se limita a los casos20
anteriores. Por ejemplo, solo cuando una estructura de codificación para un par de macrobloques adyacente que se
va a codificar y un par de macrobloques adyacente son las mismas, se puede usar un vector de movimiento del par
de macrobloques adyacente, y cuando una estructura de codificación para un par de macrobloques actual que se va
a codificar y un par de macrobloques adyacente son diferentes, un vector de movimiento del par de macrobloques
adyacente del cual la estructura de codificación es diferente no se usa. En concreto, 1. Cuando un par de25
macrobloques actual que se va a codificar se codifica en la estructura de trama, solo se usa un vector de movimiento
de un par de macrobloques adyacente codificado en estructura de trama. En este caso, cuando ninguno de los
vectores de movimiento del par de macrobloques adyacente codificado en la estructura de trama hace referencia a
una trama con el índice más pequeño, un vector de movimiento del par de macrobloques actual que se va a codificar
se determina como “0”. Cuando un par de macrobloques adyacente se codifica en la estructura de campo, un vector30
de movimiento del par de macrobloques adyacente se determina como “0”.

A continuación, 2. Cuando un par de macrobloques actual que se va a codificar se codifica en la estructura de
campo, solo se usa un vector de movimiento de un par de macrobloques adyacente codificado en una estructura de
campo. En este caso, cuando ninguno de los vectores de movimiento del par de macrobloques adyacente codificado
en la estructura de campo hace referencia a una trama con el índice más pequeño, un vector de movimiento del par35
de macrobloques actual que se va a codificar se determina como “0”. Cuando un par de macrobloques adyacente se
codifica en la estructura de trama, un vector de movimiento del par de macrobloques adyacente se determina como
“0”. De esta manera, después de calcular un vector de movimiento de cada par de macrobloques adyacente, 3.
Cuando el número de vectores de movimiento obtenido al hacer referencia a una trama con el índice más pequeño o
a un campo en la trama entre estos vectores de movimiento solo es uno, el vector de movimiento se determina como40
un vector de movimiento de un par de macrobloques actual en el modo directo, y si el número no es 1, un valor
medio de los tres vectores de movimiento se determina como un vector de movimiento del par de macrobloques
actual en el modo directo.

Además, en los casos anteriores, cuál de una estructura de campo o una estructura de trama se usa para codificar
un par de macrobloques actual que se va a codificar se determina basándose en la mayoría de una estructura de45
codificación de pares de macrobloques adyacentes codificados; no obstante, la presente invención no se limita al
caso anterior. Una estructura de codificación puede ser fija, por ejemplo, una estructura de trama se usa siempre
para codificar en el modo directo, o una estructura de campo se usa siempre para codificar en el modo directo. En
este caso, por ejemplo, cuando la estructura de campo y la estructura de trama se conmutan por cada uno de las
tramas actuales que se van a codificar, se puede describir en un encabezado de flujo de bits completo o en un50
encabezado de trama de cada trama. La conmutación se lleva a cabo, por ejemplo, de una forma por secuencias,
una forma por GOP, una forma por imágenes y una forma por sectores y, en este caso, se puede describir en un
encabezado correspondiente de un flujo de bits o similar. No resulta necesario indicar que, incluso en los casos
anteriores, solo cuando las estructuras de codificación usadas para un par de macrobloques actual que se va a
codificar y un par de macrobloques adyacente a las mismas, un vector de movimiento del par de macrobloques55
actual que se va a codificar en el modo directo se puede calcular por un método, usando un vector de movimiento
del par de macrobloques adyacente. Además, cuando se transmite en una forma tal como paquetes, una parte de
encabezado y una parte de datos se pueden separar y transmitir respectivamente. En este caso, la parte de
encabezado y la parte de datos nunca se incluyen en un flujo de bits. No obstante, en cuanto a los paquetes, aunque
un orden de transmisión puede estar más o menos fuera de secuencia, una parte de encabezado que se60
corresponda con una parte de datos correspondiente se transmite en otro paquete, y no hay diferencia incluso si no
se incluye en un flujo de bits. De esta manera, al fijar cuál de la estructura de trama o la estructura de campo se usa,
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un proceso para determinar una estructura de codificación mediante el uso de información de adyacentes se hace
innecesario, y se puede simplificar un proceso.

Además, en el modo directo, después de procesar un par de macrobloques actual usando tanto la estructura de
trama como la estructura de campo, una estructura de codificación con una eficiencia de codificación más alta puede
seleccionarse. En este caso, se puede describir cuál de la estructura de trama y la estructura de campo se5
selecciona en una parte de encabezado de un par de macrobloques bajo codificación. No resulta necesario indicar
que, incluso en los casos anteriores, solo cuando las estructuras de codificación usadas para un par de
macrobloques actual que se va a codificar y un par de macrobloques adyacente son las mismas, un vector de
movimiento del par de macrobloques actual que se va a codificar en el modo directo se puede calcular mediante un
método que usa un vector de movimiento del par de macrobloques adyacente. Mediante el uso de este método, la10
información que muestra cuál se usa de la estructura de trama o la estructura de campo se hace innecesaria en un
flujo de bits; no obstante, es posible reducir los datos residuales para, la compensación de movimiento y la eficiencia
de codificación se puede mejorar.

En la explicación anterior se mostró el caso en el que la compensación de movimiento se lleva a cabo para pares de
macrobloques adyacentes de una forma por tamaño del macrobloque; no obstante, una compensación de15
movimiento se puede llevar a cabo de una forma por tamaño diferente. En este caso, tal como se muestra en las
figuras 48A y 48B, un vector de movimiento que contiene píxeles situados en a, b y c se usa como un vector de
movimiento del par de macrobloques adyacente para cada macrobloque de un par de macrobloques actual que se
va a codificar. La figura 48A muestra el caso de procesar un macrobloque superior, y la figura 48B muestra el caso
de procesar un macrobloque inferior. Cuando las estructuras (una estructura de trama/una estructura de campo)20
para un par de macrobloques actual y pares de macrobloques adyacentes son diferentes, se lleva a cabo un proceso
usando un bloque que incluye píxeles situados en a, b y c, y un bloque que incluye píxeles situados en a’, b’ y c’ tal
como se muestra en las figuras 49A y 49B. En el presente caso, las ubicaciones a’, b’ y c’ son un bloque incluido en
otro macrobloque en el mismo par de macrobloques que se corresponde con las ubicaciones de los píxeles a, b y c.
Por ejemplo, en el caso de la figura 49A, cuando las estructuras de codificación (una estructura de trama/una25
estructura de campo) para un par de macrobloques actual y pares de macrobloques adyacentes son diferentes, un
vector de movimiento de un bloque sobre el lado izquierdo de un macrobloque actual superior que se va a codificar
se determina usando vectores de movimiento de BL1 y BL2. En el caso de la figura 49B, cuando las estructuras de
codificación (una estructura de trama/una estructura de campo) para un par de macrobloques actual y pares de
macrobloques adyacentes son diferentes, un vector de movimiento de un bloque sobre el lado izquierdo de un30
macrobloque actual superior que se va a codificar se determina usando vectores de movimiento de BL3 y BL4.
Mediante el uso de este método de procesamiento, incluso si la compensación de movimiento se lleva a cabo para
macrobloques adyacentes de una forma por tamaño usando un tamaño diferente de un macrobloque, un proceso en
el modo directo puede llevarse a cabo considerando la diferencia de la estructura de trama y la estructura de campo.

Además, cuando la compensación de movimiento se lleva a cabo para macrobloques adyacentes de una forma por35
tamaño que sea diferente de un macrobloque, mediante el cálculo de un valor promedio de vectores de movimiento
de un bloque incluido en el macrobloque, el valor calculado puede ser un vector de movimiento del macrobloque.
Incluso si la compensación de movimiento se lleva a cabo para macrobloques adyacentes de una forma por tamaño
usando un tamaño diferente de un macrobloque, un proceso en el modo directo puede llevarse a cabo considerando
la diferencia de una estructura de trama y una estructura de campo.40

Por cierto, tal como se ha mencionado en lo que antecede, se obtiene un vector de movimiento, y se lleva a cabo la
codificación de predicción entre imágenes basándose en el vector de movimiento obtenido. Como resultado, el
vector de movimiento obtenido en la unidad de detección de vectores de movimiento 108 y la imagen de error
predictiva codificada se almacenan en un flujo de bits de una forma por macrobloques. No obstante, en cuanto a un
vector de movimiento de un macrobloque codificado en el modo directo, se describe simplemente que se codifica en45
el modo directo, y el vector de movimiento e índices de referencia no se describen en un flujo de bits. La figura 50 es
una ilustración que muestra un ejemplo de una configuración de datos de un flujo de bits 700 generado por una
unidad de generación de flujos de bits 104. Tal como se muestra en la figura 50, en el flujo de bits 700 generado por
la unidad de generación de flujos de bits 104, un Encabezado está provisto para cada Imagen. El Encabezado
contiene, por ejemplo, factores tales como un factor RPSL que muestra el cambio de una lista de tramas de50
referencia 10, y un factor que muestra un tipo de imagen de la imagen y que no se muestra en esta figura, y cuando
un método de asignación del primer índice de referencia 12 y el segundo índice de referencia 13 en la lista de
tramas 10 se cambia con respecto a los ajustes iniciales, un método de asignación después del cambio se describe
en el factor RPSL.

Por otro lado, el error predictivo codificado es registrado de una forma por macrobloques. Por ejemplo, cuando un55
macrobloque se codifica usando una predicción espacial en el modo directo, un vector de movimiento del
macrobloque no se describe en un factor Bloque1, y la información que muestra un modo de codificación en el modo
directo se describe en un factor PredType. En el presente caso, el factor Bloque1 es un factor en el cual se describe
un error predictivo que se corresponde con el macrobloque, y el factor PredType muestra un modo de codificación
del macrobloque. Cuando se selecciona cuál de la estructura de trama o la estructura de campo se usa para la60
codificación desde el punto de vista de la eficiencia de codificación que se ha mencionado en lo que antecede, se
describe la información que muestra la selección entre la estructura de trama y la estructura de campo. A
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continuación, el error predictivo codificado se describe en un factor CodedRes. Cuando otro macrobloque es un
macrobloque codificado en un modo de codificación de predicción entre imágenes, este se describe en el factor
PredType en un factor Bloque2 que un modo de codificación para el macrobloque es el modo de codificación de
predicción entre imágenes. En el presente caso, el factor CodeRes muestra un modo de codificación descrito y el
factor PredType es un factor en el cual se describe un error predictivo que se corresponde con el macrobloque. En5
este caso, el primer índice de referencia 12 del macrobloque se describe más en un factor Ridx0, y el segundo
índice de referencia 13 se describe más en un factor Ridx1 que no es el modo de codificación. Los índices de
referencia en un bloque son representados por palabras de código de longitud variable, y la longitud de código más
corta se asigna al valor más pequeño. A continuación, un vector de movimiento del macrobloque durante la
referencia a la trama hacia delante se describe en un factor MV0, y un vector de movimiento durante la referencia a10
la trama hacia atrás se describe en un factor MV1. A continuación, el error predictivo codificado se describe en el
factor CodeRes.

La figura 51 es un diagrama de bloques que muestra una configuración de un aparato de descodificación de
imágenes en movimiento 800 que descodifica el flujo de bits 700 que se muestra en la figura 50. El aparato de
descodificación de imágenes en movimiento 800 es un aparato de descodificación de imágenes en movimiento que15
descodifica el flujo de bits 700 en el cual se describe un error predictivo que incluye un macrobloque codificado en el
modo directo, e incluye una unidad de análisis de flujos de bits 701, una unidad de descodificación de diferencia
predictiva 702, una unidad de descodificación de modo 703, una unidad de descodificación de compensación de
movimiento 705, una unidad de almacenamiento de vectores de movimiento 706, una memoria de tramas 707, una
unidad de operación de adición 708, conmutadores 709 y 710, y una unidad de descodificación de vectores de20
movimiento 711. La unidad de análisis de flujos de bits 701 extrae varios datos de un flujo de bits introducido 700. En
el presente caso, varios datos incluyen información tal como información acerca de un modo de codificación e
información acerca de un vector de movimiento o similar. La información extraída en un modo de codificación es
enviada a la unidad de descodificación de modo 703. Por otro lado, la información extraída en un vector de
movimiento es enviada a la unidad de descodificación de vectores de movimiento 705. Además, los datos de25
codificación de diferencia predictiva extraídos son enviados a la unidad de descodificación de diferencia predictiva
702. La unidad de descodificación de diferencia predictiva 702 descodifica los datos de codificación de diferencia
predictiva introducidos y genera una imagen de diferencia predictiva. La imagen de diferencia predictiva generada es
enviada al conmutador 709. Por ejemplo, cuando el conmutador 709 está conectado a una terminal b, una imagen
de diferencia predictiva es enviada a la unidad de operación de adición 708.30

La unidad de descodificación de modo 703 controla los conmutadores 709 y 710 haciendo referencia a una
información de modo de codificación extraída de un flujo de bits. Cuando un modo de codificación es un modo de
codificación entre imágenes, la unidad de descodificación de modo 703 controla para conectar el conmutador 709
con una terminal a y para conectar el conmutador 710 con una terminal c. Además, la unidad de descodificación de
modo 703 emite una información de modo de codificación a la unidad de descodificación de compensación de35
movimiento 705 y la unidad de descodificación de vectores de movimiento 711. La unidad de descodificación de
vectores de movimiento 711 descodifica un vector de movimiento codificado introducido de la unidad de análisis de
flujos de bits 701. El número de imagen de referencia descodificada y un vector de movimiento descodificado se
almacenan en la unidad de almacenamiento de vectores de movimiento 706 y son enviados a la unidad de
descodificación de compensación de vectores de movimiento 705 al mismo tiempo.40

Cuando un modo de codificación es el modo directo, la unidad de descodificación de modo 703 controla para
conectar el conmutador 709 con la terminal b y para conectar el conmutador 710 con una terminal d. Además, la
unidad de descodificación de modo 703 envía una información de modo de codificación a la unidad de
descodificación de compensación de movimiento 705 y la unidad de descodificación de vectores de movimiento 711.
La unidad de descodificación de vectores de movimiento 711 determina un vector de movimiento que se va a usar45
en el modo directo usando un vector de movimiento de un par de macrobloques adyacente y un número de imagen
de referencia almacenado en la unidad de almacenamiento de vectores de movimiento 706, cuando un modo de
codificación es el modo directo. Debido a que el método para determinar un vector de movimiento es el mismo que
los contenidos que se explican para la operación de la unidad de selección de modo 109 que se muestra en la figura
40, se omitirá en el presente caso la explicación.50

Basándose en el número de imagen de referencia descodificada y en el vector de movimiento descodificado, la
unidad de descodificación de compensación de movimiento 705 obtiene una imagen de compensación de
movimiento de una forma por macrobloques de la memoria de tramas 707. La imagen de compensación de
movimiento obtenida es enviada a la unidad de operación de adición 708. La memoria de tramas 707 es una
memoria que almacena imágenes de descodificación de una forma por tramas. La unidad de operación de adición55
708 añade una imagen de diferencia predictiva introducida a una imagen de compensación de movimiento, y genera
una imagen descodificada. La imagen descodificada generada es enviada a la memoria de tramas 707.

Tal como se ha mencionado en lo que antecede, de acuerdo con la presente realización, incluso si un par de
macrobloques adyacente codificado por una estructura de trama y un par de macrobloques adyacente codificado por
una estructura de campo se mezclan en pares de macrobloques adyacentes codificados que corresponden un par60
de macrobloques actual que se va a codificar incluyen en un método de predicción espacial en el modo directo, un
vector de movimiento se puede calcular fácilmente.
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Obsérvese que en la realización anterior se explica el caso en el que cada imagen es procesada en un par de
macrobloques (conectar dos macrobloques verticalmente) usando o bien una estructura de trama o bien una
estructura de campo; no obstante, un proceso puede llevarse a cabo mediante la conmutación de una estructura de
trama y una estructura de campo de una forma diferente, por ejemplo, de una forma por macrobloques.

Además, en la realización anterior se explica el caso en el que un macrobloque en una imagen B es procesado en el5
modo directo; no obstante, un macrobloque en una imagen P puede procesarse de forma similar. Cuando se codifica
y descodifica una imagen P, cada bloque lleva a cabo la compensación de movimiento solo a partir de una imagen, y
una lista de tramas de referencia es solo una. Por lo tanto, para llevar a cabo el proceso igual que la presente
realización en una imagen P, el proceso de calcular dos vectores de movimiento de un bloque actual que se va a
codificar/descodificar (la primera trama de referencia y la segunda trama de referencia) en la presente realización se10
puede cambiar por un proceso que calcule un vector de movimiento.

Además, en la realización anterior se explica el caso en el que la generación predictiva de un vector de movimiento
usado en el modo directo se lleva a cabo usando vectores de movimiento de tres pares de macrobloques
adyacentes, no obstante, el número de pares de macrobloques adyacentes que se va a usar puede ser diferente.
Por ejemplo, es concebible un caso de usar solo un vector de movimiento de un par de macrobloques adyacente15
situado sobre el lado izquierdo.

(Duodécima realización)

Al almacenar en un medio de almacenamiento tal como un disco flexible un programa para lograr una configuración
del método de codificación de imágenes y el método de descodificación de imágenes que se han mencionado en la
realización anterior, se hace posible llevar a cabo fácilmente el proceso que se ha mencionado en la realización20
anterior en un sistema informático independiente.

La figura 52 es una ilustración que explica un medio de almacenamiento que almacena un programa para lograr el
método de codificación de imágenes y el método de descodificación de la primera realización a la undécima
realización anteriores en un sistema informático.

La figura 52B muestra una vista externa del disco flexible visto desde delante, una configuración de una sección25
transversal y el disco flexible, y la figura 52A muestra un ejemplo de un formato físico de un disco flexible como un
cuerpo de un medio de almacenamiento. Un disco flexible FD está contenido en un estuche F, y varias pistas Tr
están formadas concéntricamente sobre la superficie del disco desde un radio exterior a uno interior, y cada pista
está dividida en 16 sectores Se en dirección angular. Por lo tanto, en cuanto al disco flexible que almacena el
programa que se ha mencionado en lo que antecede, un método de codificación de imágenes y un método de30
descodificación de imágenes como el programa anterior se almacenan en un área asignada en el disco flexible FD
que se ha mencionado en lo que antecede.

La figura 52C muestra una configuración para grabar y leer el programa que se ha mencionado en lo que antecede
en, y a partir de, un disco flexible FD. Cuando el programa que se ha mencionado en lo que antecede se almacena
en el disco flexible FD, el método de codificación de imágenes y un método de descodificación de imágenes como el35
programa que se ha mencionado en lo que antecede son escritos por medio de una unidad de disco flexible en un
sistema informático Cs. Cuando el método de codificación o descodificación anterior es construido en el sistema
informático por el programa en el disco flexible, el programa se lee del disco flexible y se transfiere al sistema
informático.

Obsérvese que, en la explicación anterior, se usa un disco flexible como un medio de almacenamiento; no obstante,40
es posible lograr el mismo desempeño usando un disco óptico. Además, un medio de almacenamiento no se limita a
un disco flexible y medios capaces de almacenar un programa tales como un CD-ROM, una tarjeta de memoria y un
casete de ROM pueden actuar de la misma forma.

A continuación se explicarán las aplicaciones del método de codificación de imágenes y el método de
descodificación de imágenes que se muestran en la realización anterior y un sistema que usa las aplicaciones.45

La figura 53 es un diagrama de bloques que muestra una configuración general de un sistema de suministro de
contenidos ex100 para lograr el servicio de distribución de contenidos. El área para proporcionar el servicio de
comunicación está dividida en células de un tamaño deseado, y en sitios de célula ex107 ~ ex110 los cuales son
estaciones inalámbricas fijas colocadas en cada célula.

En este sistema de suministro de contenidos ex100, por ejemplo, la Internet ex101 está conectada a dispositivos50
tales como un ordenador ex111, un PDA (Personal Digital Assistant, Asistente Digital Personal) ex112, una cámara
ex113, un teléfono celular ex114 y un teléfono celular con una cámara ex115 por medio del proveedor de servicio de
Internet ex102, una red telefónica ex104 y sitios de célula ex107 ~ ex110.

No obstante, el sistema de suministro de contenidos ex100 no se limita a la configuración que se muestra en la
figura 53, y se puede conectar a una combinación de cualquiera de estos. De forma similar, cada dispositivo se55
puede conectar directamente a la red telefónica ex104, no a través de los sitios de célula ex107 ~ ex110.
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La cámara ex113 es un aparato capaz de tomar imágenes en movimiento tal como una cámara de vídeo digital. El
teléfono celular puede ser un teléfono celular de un sistema de PDC (Personal Digital Communication,
Comunicación Digital Personal), un sistema de CDMA (Code Division Multiple Access, Acceso Múltiple por División
de Código), un sistema de W-CDMA (Wideband-Code Division Multiple Access, Acceso Múltiple por División de
Código de Banda Ancha) o un sistema de GSM (Global System for Mobile Communications, Sistema Global de5
Comunicaciones Móviles), un sistema PHS (Personal Handyphone system, Sistema de Teléfono Portátil Personal) o
similares.

Un servidor de transmisión por flujos ex103 está conectado a la cámara ex113 por medio del sitio de célula ex109 y
la red telefónica ex104, y se hace posible la distribución en vivo o similar usando la cámara ex113 basándose en los
datos codificados transmitidos desde el usuario. O bien la cámara ex113 o bien el servidor para transmitir los datos10
puede codificar los datos. También, los datos de imágenes en movimiento tomados por una cámara ex116 se
pueden transmitir al servidor de transmisión por flujos ex103 por medio del ordenador ex111. La cámara ex116 es un
dispositivo tal como una cámara digital capaz de tomar imágenes fijas y en movimiento. O bien la cámara ex116 o
bien el ordenador ex111 pueden codificar los datos de imagen en movimiento. Un LSI ex117 incluido en el
ordenador ex111 o la cámara ex116 lleva a cabo el procesamiento de codificación. Se puede integrar un soporte15
lógico para codificar y descodificar imágenes en cualquier tipo de medio de almacenamiento (tal como un CD-ROM,
un disco flexible y un disco duro) que sea un medio de grabación el cual pueda ser leído por el ordenador ex111 o
similar. Además, un teléfono celular con una cámara ex115 puede transmitir los datos de imágenes en movimiento.
Estos datos de imágenes en movimiento son los datos codificados por el LSI incluido en el teléfono celular ex115.

El sistema de suministro de contenidos ex100 codifica contenidos (tales como un vídeo musical en vivo) tomados20
por usuarios que usen la cámara ex113, la cámara ex116 o similares de la misma manera que la realización anterior,
y los transmite al servidor de transmisión por flujos ex103, mientras que el servidor de transmisión por flujos ex103
realiza la distribución por flujos de los datos de contenido a los clientes según su solicitud. Los clientes incluyen el
ordenador ex111, el PDA ex112, la cámara ex113, el teléfono celular ex114 y demás, capaces de descodificar los
datos codificados que se han mencionado en lo que antecede. En el sistema de suministro de contenidos ex100, los25
clientes pueden entonces recibir y reproducir los datos codificados, y pueden además recibir, descodificar y
reproducir los datos en tiempo real para lograr de ese modo una difusión personal.

Cuando cada dispositivo en este sistema lleva a cabo la codificación o descodificación, se pueden usar el aparato de
codificación de imágenes o el aparato de descodificación de imágenes que se muestra en la realización que se ha
mencionado en lo que antecede. Un teléfono celular se explicará como un ejemplo.30

La figura 54 es una ilustración que muestra al teléfono celular ex115 usando el método de codificación de imágenes
y el método de descodificación de imágenes que se explican en las realizaciones anteriores. El teléfono celular
ex115 tiene una antena ex201 para comunicarse con el sitio de célula ex110 por medio de ondas de radio, una
unidad de cámara ex203 tal como una cámara CCD capaz de tomar imágenes en movimiento y fijas, una unidad de
presentación visual ex202 tal como una pantalla de presentación visual de cristal liquido para desplegar los datos al35
descodificar imágenes y similares tomados por la unidad de cámara ex203 y recibidos por la antena ex201, una
unidad de cuerpo que incluye un conjunto de teclas de operación ex204, una unidad de salida de voz ex208 tal como
una bocina para emitir voz, una unidad de entrada de voz ex205 tal como un micrófono para introducir voz, un medio
de almacenamiento ex207 para almacenar datos codificados o descodificados tales como datos de imágenes en
movimiento o fijas tomadas por la cámara, datos de correos electrónicos recibidos y datos de imágenes en40
movimiento o fijas, y una unidad de ranura ex206 para unir el medio de almacenamiento ex207 al teléfono celular
ex115. El medio de almacenamiento ex207 almacena en el mismo un elemento de memoria de almacenamiento
intermedio, un tipo de EEPROM (Electrically Erasable and Programmable Read Only Memory, Memoria de Solo
Lectura Eléctricamente Borrable y Programable) que es una memoria no volátil eléctricamente borrable y
reescribible, en un estuche de plástico tal como una tarjeta SD.45

A continuación se explicará el teléfono celular ex115 haciendo referencia a la figura 55. En el teléfono celular ex115,
una unidad de control principal ex311, diseñada para controlar de forma general cada unidad del cuerpo principal
que contiene la unidad de presentación visual ex202 así como las teclas de operación ex204, está conectada a una
unidad de circuito de suministro de energía ex310, una unidad de control de entrada de operación ex304, una unidad
de codificación de imágenes ex312, una unidad de interfaz de cámara ex303, una unidad de control de LCD (Liquid50
Crystal Display, Pantalla de Cristal Líquido) ex302, una unidad de descodificación de imágenes ex309, una unidad
de multiplexión/separación ex308, una unidad de grabación y lectura ex307, una unidad de circuito de módem ex306
y una unidad de procesamiento de voz ex305 unas con otras por medio de una barra colectora sincronizada ex313.

Cuando una tecla de fin de llamada o una tecla de encendido es activada por la operación de un usuario, la unidad
de circuito de suministro de energía ex310 suministra a los componentes respectivos energía desde un paquete de55
batería para activar de esta manera el teléfono celular digital con una cámara ex115 para poner este en un estado
latente.

En el teléfono celular ex115, la unidad de procesamiento de voz ex305 convierte las señales de voz recibidas por la
unidad de entrada de voz ex205 en modo de conversación en datos de voz digitales bajo el control de la unidad de
control principal ex311 que incluye una CPU, ROM y RAM, la unidad de circuito de módem ex306 lleva a cabo el60
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procesamiento de amplio espectro de los datos de voz digitales, y la unidad de circuito de comunicación ex301 lleva
a cabo la conversión digital a analógica y la transformación de frecuencia de los datos, para transmitir los mismos
por medio de la antena ex201. De forma similar, en el teléfono celular ex115, la unidad de circuito de comunicación
ex301 amplifica los datos recibidos por la antena ex201 en el modo de conversación y lleva a cabo la transformación
de frecuencia y la conversión analógica a digital de los datos, la unidad de circuito de módem ex306 lleva a cabo el5
procesamiento de amplio espectro inverso de los datos, y la unidad de procesamiento de voz ex305 los convierte en
datos de voz analógicos, para que sean enviados por medio de la unidad de salida de voz ex208.

Además, cuando se transmite un correo electrónico en modo de comunicación de datos, los datos de texto del
correo electrónico introducidos al operar las teclas de operación ex204 en el cuerpo principal son enviados a la
unidad de control principal ex311 por medio de la unidad de control de entrada de operación ex304. En la unidad de10
control principal ex311, después de que la unidad de circuito de módem ex306 lleve a cabo el procesamiento de
amplio espectro de los datos de texto y de que la unidad de circuito de comunicación ex301 lleve a cabo la
conversión digital a analógica y la transformación de frecuencia de estos, los datos se transmiten al sitio de célula
ex110 por medio de la antena ex201.

Cuando los datos de imagen se transmiten en modo de comunicación de datos, los datos de imagen tomados por la15
unidad de cámara ex203 son suministrados a la unidad de codificación de imágenes ex312 por medio de la unidad
de interfaz de cámara ex303. Cuando no se transmiten, también es posible desplegar los datos de imagen tomados
por la unidad de cámara ex203 directamente sobre la unidad de presentación visual ex202 por medio de la unidad
de interfaz de cámara ex303 y la unidad de control de LCD ex302.

La unidad de codificación de imágenes ex312, la cual incluye el aparato de codificación de imágenes tal como se20
explica en la presente invención, comprime y codifica los datos de imagen suministrados desde la unidad de cámara
ex203 usando el método de codificación empleado por el aparato de codificación de imágenes como el que se
muestra en la realización que se ha mencionado en lo que antecede para transformar los mismos de esta manera en
datos de imagen codificados, y los envía a la unidad de multiplexión/separación ex308. En este momento, el teléfono
celular ex115 envía la voz recibida por la unidad de entrada de voz ex205 durante la toma por la unidad de cámara25
ex203 a la unidad de multiplexión/separación ex308 como datos de voz digitales por medio de la unidad de
procesamiento de voz ex305.

La unidad de multiplexión/separación ex308 multiplexa los datos de imagen codificados y suministrados desde la
unidad de codificación de imágenes ex312 y los datos de voz suministrados desde la unidad de procesamiento de
voz ex305 usando un método predeterminado, a continuación, la unidad de circuito de módem ex306 lleva a cabo el30
procesamiento de amplio espectro de los datos multiplexados obtenidos como resultado de la multiplexión, y la
unidad de circuito de comunicación ex301 lleva a cabo la conversión digital a analógica y la transformación de
frecuencia de los datos para su transmisión por medio de la antena ex201.

Para recibir datos de un archivo de imágenes en movimiento que esté enlazado a una página de red o similar en el
modo de comunicación de datos, la unidad de circuito de módem ex306 lleva a cabo procesamiento de amplio35
espectro inverso de los datos recibidos desde el sitio de célula ex110 por medio de la antena ex201, y envía los
datos multiplexados obtenidos como resultado del procesamiento a la unidad de multiplexión/separación ex308.

Para descodificar los datos multiplexados recibidos por medio de la antena ex201, la unidad de
multiplexión/separación ex308 separa los datos multiplexados en un flujo de bits de datos de imagen y un flujo de
bits de datos de voz, y suministra los datos de imagen codificados a la unidad de codificación de imágenes ex309 y40
los datos de voz a la unidad de procesamiento de voz ex305, respectivamente por medio de la barra colectora
sincronizada ex313.

A continuación, la unidad de descodificación de imágenes ex309, la cual incluye el aparato de descodificación de
imágenes tal como se explica en la presente invención, descodifica el flujo de bits de datos de imagen usando el
método de descodificación que se corresponde con el método de codificación como el que se muestra en las45
realizaciones que se han mencionado en lo que antecede para generar datos de imagen en movimiento
reproducidos, y suministra estos datos a la unidad de presentación visual ex202 por medio de la unidad de control
de LCD ex302, y de esta manera los datos de imagen en movimiento incluidos en un archivo de imágenes en
movimiento enlazado a una página de red, por ejemplo, son desplegados. Al mismo tiempo, la unidad de
procesamiento de voz ex305 convierte los datos de voz en datos de voz analógicos, y suministra estos datos a la50
unidad de salida de voz ex208, y de esta manera los datos de voz incluidos en un archivo de imágenes en
movimiento enlazado a una página de red, por ejemplo, son reproducidos.

La presente invención no se limita al sistema que se ha mencionado en lo que antecede, y al menos o bien el
aparato de codificación de imágenes o bien el aparato de descodificación de imágenes en la realización que se ha
mencionado en lo que antecede se pueden incorporar en un sistema de difusión digital como el que se muestra en la55
figura 56. Esta difusión digital por satélite o terrestre ha estado en boga recientemente. De manera más especifica,
un flujo de bits de información de vídeo se transmite desde una estación de difusión ex409 a, o comunicada con un
satélite de difusión ex410 por medio de ondas de radio. Después de la recepción de esta, el satélite de difusión
ex410 transmite ondas de radio para su difusión. A continuación, una antena de uso doméstico ex406 con una
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función de recepción de difusión vía satélite recibe las ondas de radio, y una televisión (receptor) ex401 o un
descodificador de salón (STB, set top box) ex407 descodifica el flujo de bits codificado para su reproducción. El
aparato de descodificación de imágenes como el que se muestra en la realización que se ha mencionado en lo que
antecede se puede implementar en el aparato reproductor ex403 para la lectura y descodificación del flujo de bits
grabado en un medio de almacenamiento ex402 que sea un medio de grabación tal como un CD y un DVD. En este5
caso, las señales de imágenes en movimiento reproducidas son desplegadas sobre un monitor ex404. También es
concebible implementar el aparato de descodificación de imágenes en el descodificador de salón ex407 conectado a
un cable ex405 para una televisión por cable o la antena ex406 para la difusión vía satélite y/o terrestre para de esta
manera reproducir los datos en un monitor ex408 de la televisión ex401. El aparato de descodificación de imágenes
puede estar incorporado en la televisión, no en el descodificador de salón. De forma similar, un automóvil ex412 que10
tenga una antena ex411 puede recibir señales que provengan del satélite ex410 o el sitio de célula ex107 para
reproducir imágenes en movimiento sobre un aparato de presentación visual tal como un sistema de navegación
para automóvil ex413.

Además, el aparato de codificación de imágenes como el que se muestra en la realización que se ha mencionado en
lo que antecede puede codificar señales de imagen y grabar las mismas en un medio de almacenamiento. Como un15
ejemplo concreto, se pueden citar una grabadora ex420 tal como una grabadora de DVD para grabar señales de
imágenes en un disco DVD ex421 y una grabadora de discos para grabar las mismas en un disco duro. Estas se
pueden grabar en una tarjeta SD ex422. Si la grabadora ex420 incluye el aparato de descodificación de imágenes
como el que se muestra en la realización que se ha mencionado en lo que antecede, las señales de imagen
grabadas en el disco DVD ex421 o la tarjeta SD ex422 pueden ser reproducidas para su presentación visual sobre el20
monitor ex408.

Como la estructura del sistema de navegación para automóvil ex413, es concebible la estructura sin la unidad de
cámara ex203, la unidad de interfaz de cámara ex303 y la unidad de codificación de imágenes ex312, de entre los
componentes que se muestran en la figura 55. Lo mismo es de aplicación para el ordenador ex111, la televisión
(receptor) ex401 y otros.25

Además, se pueden concebir tres tipos de implementaciones para una terminal tal como el teléfono celular ex114
que se ha mencionado en lo que antecede; una terminal de envío/recepción implementada tanto con un codificador
como con un descodificador, una terminal de envío implementada solo con un codificador, y una terminal de
recepción implementada solo con un descodificador.

Tal como se ha descrito en lo que antecede, es posible usar el método de codificación de imágenes en movimiento o30
el método de descodificación de imágenes en movimiento en las realizaciones que se han mencionado en lo que
antecede en cualquiera de los dispositivos y sistemas que se han mencionado en lo que antecede y, usando este
método, se pueden obtener los efectos que se han descrito en las realizaciones anteriores.

Aplicabilidad industrial

El aparato de codificación de imágenes de acuerdo con la presente invención es útil como un aparato de codificación35
de imágenes integrado en un ordenador personal con capacidad de comunicaciones, un PDA, una estación de
difusión para la difusión digital y un teléfono celular o similar.

El aparato de descodificación de imágenes de acuerdo con la presente invención es útil como un aparato de
descodificación de imágenes equipado para un ordenador personal con capacidad de comunicación, un PDA, un
STB para recibir transmisiones digitales y un teléfono celular o similar.40
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REIVINDICACIONES

1. Un sistema de codificación y descodificación de imágenes que incluye un aparato de codificación de imágenes 
que codifica un bloque actual incluido en una imagen actual que se va a codificar usando la codificación en modo
directo y un aparato de descodificación de imágenes que descodifica datos codificados de un bloque actual incluido 
en una imagen actual que se va a descodificar usando la codificación en modo directo, caracterizado por que el5
aparato de codificación de imágenes incluye:

una unidad de referencia:

que se puede hacer funcionar para hacer referencia a una primera lista en la que se asignan índices más pequeños 
a las imágenes que preceden a una imagen actual en orden de presentación visual que los índices asignados a las 
imágenes que siguen a la imagen actual, siendo la primera lista una lista de índices que asocia bloques incluidos en 10
la imagen actual con cada imagen a la que se hace referencia por los bloques, y

que se puede hacer funcionar para hacer referencia a una segunda lista en la que se asignan índices más pequeños 
a las imágenes que siguen a la imagen actual en orden de presentación visual que los índices asignados a las 
imágenes que preceden a la imagen actual, siendo la segunda lista una lista de índices que asocia bloques incluidos 
en la imagen actual con cada imagen a la que se hace referencia por los bloques;15

una unidad de selección:

que se puede hacer funcionar para seleccionar, de la primera lista, como una primera imagen de referencia, una 
imagen con el índice más pequeño de una pluralidad de imágenes a las que se hace referencia por una pluralidad 
de bloques vecinos, estando situada la pluralidad de bloques vecinos en la vecindad de un bloque actual en la 
imagen actual que se va a codificar, y20

que se puede hacer funcionar para seleccionar, de la segunda lista, como una segunda imagen de referencia, una 
imagen con el índice más pequeño de la pluralidad de imágenes; y

una unidad de codificación que se puede hacer funcionar para codificar de forma predictiva el bloque actual 
haciendo referencia a la primera imagen de referencia y a la segunda imagen de referencia,

en donde el aparato de descodificación de imágenes incluye:25

una unidad de referencia:

que se puede hacer funcionar para hacer referencia a una primera lista en la que se asignan índices más pequeños 
a las imágenes que preceden a una imagen actual en orden de presentación visual que los índices asignados a las 
imágenes que siguen a la imagen actual, siendo la primera lista una lista índices que asocia bloques incluidos en la 
imagen actual con cada imagen a la que se hace referencia por los bloques, y30

que se puede hacer funcionar para hacer referencia a una segunda lista en la que se asignan índices más pequeños 
a las imágenes que siguen a la imagen actual en orden de presentación visual que los índices asignados a las 
imágenes que preceden a la imagen actual, siendo la segunda lista una lista índices que asocia bloques incluidos en 
la imagen actual con cada imagen a la que se hace referencia por los bloques;

una unidad de selección:35

que se puede hacer funcionar para seleccionar, de la primera lista, como una primera imagen de referencia, una 
imagen con el índice más pequeño de una pluralidad de imágenes a las que se hace referencia por una pluralidad 
de bloques vecinos, estando situada la pluralidad de bloques vecinos en la vecindad de un bloque actual en la 
imagen actual que se va a descodificar, y

que se puede hacer funcionar para seleccionar, de la segunda lista, como una segunda imagen de referencia, una 40
imagen con el índice más pequeño de la pluralidad de imágenes; y

una unidad de descodificación que se puede hacer funcionar para descodificar de forma predictiva el bloque actual 
haciendo referencia a la primera imagen de referencia y a la segunda imagen de referencia.

2. El sistema de codificación y descodificación de imágenes según la reivindicación 1, en el que

el aparato de descodificación de imágenes incluye además una unidad de determinación que se puede hacer45
funcionar para (i) determinar, cuando la pluralidad de bloques vecinos tiene solo un vector de movimiento que se 
refiere a la primera imagen de referencia, el único vector de movimiento como primer vector de movimiento, y (ii) 
determinar, cuando la pluralidad de bloques vecinos tiene solo un vector de movimiento que se refiere a la segunda 
imagen de referencia, el vector de movimiento como segundo vector de movimiento, y (iii) dicha unidad de 
descodificación se puede hacer funcionar además para descodificar de manera predictiva el bloque actual usando el50
primer vector de movimiento y el segundo vector de movimiento determinados por la unidad de determinación.
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3. El sistema de codificación y descodificación de imágenes según la reivindicación 1, en el que

el aparato de descodificación de imágenes incluye además una unidad de determinación que se puede hacer 
funcionar para (i) determinar, cuando la pluralidad de bloques vecinos tiene una pluralidad de vectores de 
movimiento que se refieren a la primera imagen de referencia, un primer valor medio de la pluralidad de vectores de 
movimiento como un primer vector de movimiento , y (ii) determinar, cuando la pluralidad de bloques vecinos tiene 5
una pluralidad de vectores de movimiento que se refieren a la segunda imagen de referencia, un segundo valor 
medio de la pluralidad de vectores de movimiento como un segundo vector de movimiento, y (iii) dicha unidad de 
descodificación se puede hacer funcionar además para descodificar de forma predictiva el bloque actual utilizando el 
primer vector de movimiento y el segundo vector de movimiento determinados por la unidad de determinación.

4. Un método de codificación y descodificación de imágenes que incluye un método de codificación de imágenes 10
para codificar un bloque actual incluido en una imagen actual que se va a codificar utilizando la codificación en modo 
directo y un método de descodificación de imágenes para descodificar datos codificados de un bloque actual incluido 
en una imagen actual que se va a descodificar usando la codificación en modo directo, caracterizado por que el 
método de codificación de imágenes incluye:

una etapa de referencia:15

que hace referencia a una primera lista en la que se asignan índices más pequeños a las imágenes que preceden a 
una imagen actual en orden de presentación visual que los índices asignados a las imágenes que siguen a la 
imagen actual, siendo la primera lista una lista de índices que asocia bloques incluidos en la imagen actual con cada 
imagen a la que se hace referencia por los bloques, y

que hace referencia a una segunda lista en la que se asignan índices más pequeños a las imágenes que siguen a la 20
imagen actual en orden de presentación visual que los índices asignados a las imágenes que preceden a la imagen 
actual, siendo la segunda lista una lista de índices que asocia bloques incluidos en la imagen actual con cada 
imagen a la que se hace referencia por los bloques;

una etapa de selección:

que selecciona, de la primera lista, como una primera imagen de referencia, una imagen con el índice más pequeño 25
de una pluralidad de imágenes a las que se hace referencia por una pluralidad de bloques vecinos, estando la 
pluralidad de bloques vecinos en la vecindad de un bloque actual en la imagen actual que se va a codificar, y

que selecciona, de la segunda lista, como una segunda imagen de referencia, una imagen con el índice más 
pequeño de la pluralidad de imágenes; y

una etapa de codificación para codificar de forma predictiva el bloque actual haciendo referencia a la primera imagen 30
de referencia y a la segunda imagen de referencia,

en donde el método de descodificación de imágenes incluye:

una etapa de referencia:

que hace referencia a una primera lista en la que se asignan índices más pequeños a las imágenes que preceden a 
una imagen actual en orden de presentación visual que los índices asignados a las imágenes que siguen a la 35
imagen actual, siendo la primera lista una lista de índices que asocia bloques incluidos en la imagen actual con cada 
imagen a la que se hace referencia por los bloques, y

que hace referencia a una segunda lista en la que se asignan índices más pequeños a las imágenes que siguen a la 
imagen actual en orden de presentación visual que los índices asignados a las imágenes que preceden a la imagen 
actual, siendo la segunda lista una lista de índices que asocia bloques incluidos en la imagen actual con cada 40
imagen a la que se hace referencia por los bloques;

una etapa de selección:

que selecciona, de la primera lista, como una primera imagen de referencia, una imagen con el índice más pequeño 
de una pluralidad de imágenes a las que se hace referencia por una pluralidad de bloques vecinos, estando la 
pluralidad de bloques vecinos en la vecindad de un bloque actual en la imagen actual que se va a descodificar, y45

que selecciona, de la segunda lista, como una segunda imagen de referencia, una imagen con el índice más 
pequeño de la pluralidad de imágenes; y

una etapa de descodificación para descodificar de forma predictiva el bloque actual haciendo referencia a la primera
imagen de referencia y a la segunda imagen de referencia.

50
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