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DESCRIPCIÓN 
 
Predicción de imágenes por determinación previa de una familia de píxeles de referencia, codificación y decodificación 
que usan dicha predicción 
 5 
Antecedentes de la invención 
 
La presente invención se refiere de manera general al dominio del tratamiento de imágenes, y más exactamente a la 
codificación y a la decodificación de imágenes digitales y de secuencias de imágenes digitales. 
 10 
Se sabe que las imágenes y secuencias de imágenes digitales ocupan mucho espacio en memoria, lo que obliga, 
cuando se transmiten estas imágenes, a comprimirlas para evitar los problemas de congestión en la red de 
comunicación usada para esta transmisión, siendo la velocidad que puede usarse en la misma generalmente limitada. 
 
La norma H.264/MPEG-4 AVC (del inglés Advanced Video Coding), tal como se presenta en el documento ISO/IEC 15 
14496-10, describe en particular una técnica según la cual unos grupos de píxeles, denominados bloques o 
macrobloques, de una imagen actual son objeto de predicción espacialmente con respecto a otros bloques o 
macrobloques que pertenecen a la misma imagen. Es lo que se denomina codificación intratrama (Intra-frame-coding). 
Después de esta codificación predictiva, los bloques de píxeles son transformados, y posteriormente cuantificados. 
Los coeficientes de los bloques de píxeles cuantificados son recorridos a continuación en un orden de lectura que 20 
permite aprovechar el importante número de coeficientes nulos en las altas frecuencias, que después son codificados 
por una codificación entrópica. 
 
Más exactamente, durante la codificación predictiva de un macrobloque según la norma citada anteriormente, con la 
excepción de un macrobloque de tipo 16 x 16, el macrobloque se descompone generalmente según una pluralidad de 25 
particiones que tienen generalmente la forma de bloques de menor tamaño y cuyo contorno es rectangular o cuadrado. 
La predicción espacial de dicho macrobloque en una imagen consiste en predecir cada bloque de menor tamaño que 
forma este macrobloque con respecto a uno o varios bloques de otro macrobloque de esta misma imagen, denominado 
macrobloque de referencia. Esta predicción solo es posible si el macrobloque de referencia está cerca del macrobloque 
para predicción y se encuentra en ciertas direcciones predeterminadas con respecto a este, es decir, generalmente 30 
encima y a la izquierda, en una proximidad denominada «causal». 
 
Así, por ejemplo, en el caso de un macrobloque de tipo 16 x 16, la predicción de píxeles que están situados debajo y 
a la derecha de este macrobloque se efectúa necesariamente con respecto a píxeles de referencia que están situados 
encima y a la izquierda del macrobloque. Dichos píxeles de referencia están muy alejados espacialmente de los píxeles 35 
para predicción. 
 
Por tanto, la precisión de dicho tipo de predicción no está optimizada, sobre todo en el caso de macrobloques que 
tienen una actividad espacial elevada, es decir, en el caso en que la imagen para codificación presenta numerosos 
detalles. 40 
 
Por otra parte, dicho tipo de predicción carece de flexibilidad ya que para predecir los píxeles de una misma partición, 
obliga a elegir: 
 

- píxeles de referencia agrupados siempre en forma de un bloque o macrobloque y que tienen a menudo el mismo 45 
número, de manera que estos píxeles de referencia no están adaptados necesariamente para predecir particiones 
que tienen una forma diferente a la de un rectángulo o un cuadrado, 
- siempre el o los mismos píxeles de referencia con independencia de cuál sea la partición actual para predicción, 
para un modo de predicción predeterminado, 
- siempre la o las mismas particiones de referencia, de manera que el alejamiento espacial elevado con respecto 50 
a algunos de los píxeles de la partición sujeta a predicción puede suponer un perjuicio para la exactitud de la 
predicción, 
- siempre la o las mismas direcciones de predicción, sin tener en cuenta la posición concreta de cada píxel de la 
partición sujeta a predicción. 

 55 
El documento de Wiegand T. y col.: "Overview of the H.264/AVC Video Coding Standard", IEEE Transactions of 
Circuits and Systems for Video Technology, IEEE Service Center, Piscataway, NJ, EE. UU., vol. 13, n.° 7, julio de 2003 
(2003-07), páginas 560-576, ISSN: 1051-8215 describe la codificación de vídeo según la norma H.264/AVC. 
 
La presente invención pretende resolver los inconvenientes de la técnica anterior suministrando un procedimiento y 60 
un dispositivo de predicción que permite, para cada píxel para predicción, una personalización de su predicción, con 
el fin de optimizar la exactitud de la predicción de cada píxel. 
 
Objetivo y resumen de la invención 
 65 
Para este fin, la invención propone un procedimiento de predicción de particiones de al menos un grupo de píxeles en 
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una imagen para codificación, con respecto a un grupo de píxeles de referencia, de manera que el grupo de píxeles 
se obtiene mediante el cálculo de una función característica de un modo de predicción predeterminado, pudiendo los 
píxeles de referencia del grupo obtenido variar de una partición a otra. La invención se define mediante las 
reivindicaciones adjuntas; los ejemplos denominados «características ventajosas» son ejemplos ilustrativos. 
 5 
Dicha predicción de particiones de píxeles se basa así ventajosamente en una regla que determina exactamente una 
familia o grupo de píxeles de referencia que se usarán, y el número de píxeles de esta familia que se usarán para la 
predicción de cada píxel. En consecuencia, la predicción de cada píxel de una partición actual para predicción es 
variable, en el sentido de que los píxeles de referencia usados para predecir un píxel actual pueden ser diferentes de 
los que han servido para predecir el píxel precedente, si no sucediera que los píxeles de referencia citados 10 
anteriormente responden todos a un mismo modo de predicción. Como consecuencia dicha predicción se efectúa con 
independencia del número de píxeles de un grupo de píxeles de referencia y de la forma según la cual se agrupan los 
píxeles de referencia, lo que permite obtener una predicción mucho más exacta que las predicciones intratrama 
clásicas. 
 15 
Según una característica ventajosa, cuando una partición sujeta a predicción contiene un contorno que prolonga un 
contorno de referencia, un modo de predicción se define mediante la elección, para al menos un píxel para predicción 
situado en una posición determinada con respecto al contorno de la partición sujeta a predicción, de al menos un píxel 
de referencia situado en la misma posición que dicho píxel para predicción, con respecto al contorno de referencia. 
 20 
Dicha predicción se basa en píxeles de referencia obtenidos mediante una función que tiene en cuenta los contornos 
contenidos en bloques o macrobloques de referencia. Dicho de otro modo, la función citada anteriormente determina 
los píxeles más cercanos en una proximidad «semánticamente» idéntica, lo que permite obtener una predicción 
especialmente eficaz. 
 25 
Según otra característica ventajosa, el modo de predicción se define mediante la elección, para al menos un píxel de 
una partición sujeta a predicción, de al menos un píxel de referencia que está separado del píxel para predicción una 
distancia predeterminada. 
 
Dicho modo de predicción permite así determinar de forma sencilla y sin ningún otro criterio adicional, un número 30 
adecuado de píxeles de referencia situados por ejemplo lo más cerca posible del píxel para predicción, de forma que 
se prediga este píxel con la mayor exactitud posible. 
 
Según otra característica ventajosa más, se define un modo de predicción mediante la elección, para al menos un 
píxel de una partición sujeta a predicción, de al menos un píxel de referencia situado en una dirección predeterminada, 35 
con respecto al píxel para predicción. 
 
Según otra característica ventajosa más, la partición de píxeles para predicción tiene un tamaño y una forma 
cualesquiera, lo que hace que el procedimiento según la invención pueda adaptarse especialmente a cualquier tipo 
de partición de macrobloques para predicción. 40 
 
La invención se refiere también a un procedimiento de codificación de una imagen o de una secuencia de imágenes, 
un procedimiento de decodificación de un flujo de datos representativo de una imagen o de una secuencia de imágenes, 
una señal portadora de un flujo de datos representativo de una imagen o de una secuencia de imágenes, un dispositivo 
de predicción de particiones de al menos un grupo de píxeles en una imagen para codificación, un dispositivo de 45 
codificación de una imagen o de una secuencia de imágenes, un dispositivo de decodificación de un flujo de datos 
representativo de una imagen o de una secuencia de imágenes y un programa informático según las reivindicaciones 
adjuntas. 
 
Breve descripción de los dibujos 50 
 
Otras características y ventajas se desprenderán de la lectura de realizaciones preferidas descritas con referencia a 
las figuras en las que: 
 

- la figura 1 representa etapas del procedimiento de codificación según la invención, 55 
- la figura 2 representa una realización de un dispositivo de codificación según la invención, 
- la figura 3 representa diferentes formas de particiones que pueden ser seleccionadas en el dispositivo de 
codificación según la invención, 
- la figura 4 representa macrobloques particionados después de la selección de las diferentes particiones iniciales 
representadas en la figura 3, 60 
- la figura 5 representa dos modos de predicción que pueden caracterizar la función de predicción según la 
invención, 
- la figura 6 representa el macrobloque particionado de la figura 4B, que se ha predicho según un modo de 
predicción representado en la figura 5, 
- la figura 7 representa el macrobloque particionado de la figura 4C, que se ha predicho según un modo de 65 
predicción representado en la figura 5, 
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- la figura 8 representa una primera variante de la predicción de la figura 7, 
- la figura 9 representa una segunda variante de la predicción de la figura 7, 
- la figura 10 representa un modo de predicción suplementario que puede caracterizar la función de predicción 
según la invención, 
- la figura 11 representa la estructura de un macrobloque codificado por el dispositivo de codificación según la 5 
invención, 
- la figura 12 representa un dispositivo de decodificación según la invención, 
- la figura 13 representa las etapas del procedimiento de decodificación según la invención. 

 
Descripción detallada de una realización 10 
 
A continuación se describirá una realización de la invención, en la que el procedimiento de codificación según la 
invención se usa para codificar una secuencia de imágenes según un flujo binario cercano al que se obtiene mediante 
una codificación según la norma H.264/MPEG-4 AVC. En esta realización, el procedimiento de codificación según la 
invención se implementa por ejemplo mediante software o hardware con modificaciones de un codificador inicialmente 15 
según la norma H.264/MPEG-4 AVC. El procedimiento de codificación según la invención se representa en la forma 
de un algoritmo que incluye las etapas C1 a C6, representadas en la figura 1. 
 
Debe observarse que el procedimiento de decodificación según la invención se implementa simétricamente mediante 
software o hardware con modificaciones de un decodificador inicialmente según la norma H.264/MPEG-4 AVC. 20 
 
Según la realización de la invención, el procedimiento de codificación según la invención se implementa en un 
dispositivo de codificación CO representado en la figura 2. La codificación efectuada por el codificador CO es de tipo 
intratrama. 
 25 
La primera etapa C1, representada en la figura 1, es la selección, para un macrobloque que pertenece a una imagen 
IE de la secuencia de imágenes para codificación, de una partición de píxeles particular más pequeña elegida en un 
conjunto predeterminado de particiones de forma predeterminada. Para ello, se aplica un macrobloque MB que 
pertenece a la imagen IE, por ejemplo de tamaño 8 x 8, en la entrada de un módulo SP de selección de particiones, 
representado en la figura 2. 30 
 
Este módulo SP de selección de particiones usa por ejemplo un procedimiento de elección por competencia exhaustiva 
o incluso un procedimiento de elección con la ayuda de un algoritmo con a priori. Dichos procedimientos son muy 
conocidos para el experto en la materia (véase: G.J. Sullivan and T.Wiegand, "Rate-distortion optimization for video 
compression", IEEE Signal Proc. Mag., pág. 74-90, 1998). Por tanto no se describirán en lo sucesivo. 35 
 
Dichas particiones se agrupan en una base de datos BD del codificador CO. Dichas particiones pueden ser de forma 
rectangular o cuadrada o bien tener otras formas, tales como por ejemplo formas sustancialmente lineales. 
 
Diferentes particiones de un macrobloque, por ejemplo de tamaño 8 x 8, que pueden ser seleccionadas por el módulo 40 
de selección SP, son representadas a modo de ejemplos no limitativos en la figura 3. 
 
La figura 3A representa una partición inicial P1 que tiene la forma de un cuadrado. 
 
La figura 3B representa una partición inicial P1 que tiene la forma de una línea. 45 
 
La figura 3C representa una partición inicial P1 que tiene la forma de una «L». 
 
La figura 3D representa una partición inicial P1 que tiene la forma de una cruz. 
 50 
La figura 3E representa una partición inicial P1 que tiene la forma de una línea quebrada que contiene segmentos 
verticales, horizontales y diagonales. 
 
La figura 3F representa una partición inicial P1 que tiene la forma de una línea quebrada cuyos dos extremos se unen 
de manera que forman un punto. Dicha línea quebrada está determinada por ejemplo por el gradiente de un 55 
macrobloque situado en la misma posición en una imagen precedente (colocalizada). 
 
La etapa siguiente C2 representada en la figura 1 es la descomposición del macrobloque MB según una partición 
inicial P1 elegida, tal como una de las representadas en la figura 3, en n particiones P1, P2,..., Pn. Dicha 
descomposición es efectuada por un módulo PMB de partición de macrobloques representado en la figura 2 que usa 60 
un algoritmo de partición. 
 
La figura 4 representa los macrobloques MBpart que se han obtenido después de la descomposición según las 
particiones iniciales P1 representadas en la figura 3. 
 65 
Como puede constatarse, el algoritmo de partición citado anteriormente se diseña de manera que las particiones P1,...., 
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Pn así obtenidas: 
 

- no se superpongan en el macrobloque MBpart, 
- y no tengan necesariamente el mismo número de píxeles y la misma forma que la partición P1 inicial. 

 5 
La figura 4A representa un macrobloque particionado MBpart que comprende dieciséis particiones P1,..., P16, todas 
las cuales tienen la forma de un cuadrado y el mismo número de píxeles. 
 
La figura 4B representa un macrobloque particionado MBpart que comprende ocho particiones P1...P8, todas las 
cuales tienen la forma de una línea y el mismo número de píxeles. 10 
 
La figura 4C representa un macrobloque particionado MBpart que comprende ocho particiones P1...P8, todas las 
cuales tienen la forma de un «L», salvo la última partición P8, aunque cada una con un número diferente de píxeles. 
 
La figura 4D representa un macrobloque particionado MBpart que comprende cuatro particiones P1...P4, que tienen 15 
casi todas la forma de una cruz aunque con un número diferente de píxeles. 
 
La figura 4E representa un macrobloque particionado MBpart que comprende cuatro particiones P1...P4 que tienen 
casi todas la forma de una línea quebrada que contiene segmentos verticales, horizontales y diagonales, aunque cada 
una con un número diferente de píxeles. 20 
 
La figura 4F representa un macrobloque particionado MBpart que comprende cuatro particiones P1...P4 todas las 
cuales tienen la forma de una línea quebrada con los dos extremos unidos, aunque cada una con un número diferente 
de píxeles. 
 25 
A continuación de la etapa de partición C2, durante una etapa C3 representada en la figura 1, el módulo de partición 
PMB transmite el macrobloque MBpart que acaba de ser particionado a un módulo de cálculo de predicción PRED 
representado en la figura 2. 
 
Durante una etapa C4 representada en la figura 1, el módulo de cálculo de predicción PRED calcula diferentes 30 
predicciones posibles del macrobloque particionado MBpart recibido. Teniendo en cuenta que el codificador CO es de 
tipo intratrama, el módulo de cálculo de predicción PRED calcula las predicciones espaciales posibles de cada partición 
P1,..., Pn del macrobloque MBpart, con respecto a al menos la última partición anteriormente codificada y después 
decodificada. 
 35 
De forma especialmente ventajosa, el módulo de cálculo de predicción PRED predice las particiones del macrobloque 
MBpart una tras otra, de manera que una partición actual para predicción se predice con referencia a al menos una 
partición que la precede inmediatamente y que ha sido codificada y después decodificada, de forma que en lo sucesivo 
sirva de partición de referencia. 
 40 
Así, la distancia de predicción se minimiza, dado que la predicción de una partición se hace con respecto a píxeles de 
referencia situados cerca de los píxeles de dicha partición sujeta a predicción. 
 
Con referencia a la figura 2, dicha partición de referencia se codifica según la norma H.264/MPEG-4AVC, es decir, 
que experimenta de forma conocida de por sí: 45 
 

- una codificación mediante transformada de coseno discreta y cuantificación que es efectuada por un módulo MTQ 
de transformada y de cuantificación, 
- a continuación una decodificación mediante transformada de coseno discreta inversa y cuantificación inversa, 
que es efectuada por el módulo MTQI de transformada y de cuantificación inversa. 50 

 
En la realización descrita se contemplan diferentes tipos de predicciones espaciales que corresponden 
respectivamente a órdenes de recorridos diferentes de las particiones, en los que el módulo de cálculo de predicción 
PRED tiene la posibilidad de predecir las particiones P1,..., Pn de un macrobloque particionado MBpart. En otros 
términos, el módulo de cálculo de predicción PRED tiene la posibilidad de predecir las particiones P1...Pn una tras 55 
otra, en el orden en que estas últimas se han propagado o en órdenes diferentes. Para este fin, con referencia a la 
figura 2, el módulo de cálculo de predicción PRED comprende un módulo de selección de orden de recorrido SOP de 
las particiones para predicción. 
 
Después de la selección citada anteriormente, y siempre durante la etapa de predicción C4, un módulo de software 60 
MA calcula, para cada píxel de una partición actual Pj para predicción (1≤j≤n), una función que determina un número 
de píxeles de referencia útiles con respecto al cual cada píxel considerado está destinado a su predicción. Dichos 
píxeles de referencia útiles son píxeles conformes con uno o varios modos de predicción fijados previamente. 
 
En los ejemplos de predicción que se describirán a continuación con referencia a las figuras 6 a 9, los píxeles de 65 
referencia útiles son los situados a una distancia predeterminada del píxel actual para predicción, en particular lo más 
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cerca posible de este último. La elección de dicho modo de predicción permite así reducir al máximo la distancia de 
predicción entre un píxel actual pc para predicción y el o los píxeles de referencia, con el fin de afinar aún más la 
exactitud de la predicción y, por tanto, de la codificación. 
 
De forma especialmente ventajosa, el modo de predicción citado anteriormente constituye una característica de una 5 
función matemática apta para determinar un número predeterminado de píxeles de referencia considerados como 
situados lo más cerca posible del píxel actual para predicción. Esta función es la calculada por el módulo de software 
MA. 
 
La figura 5 ilustra dos representaciones matemáticas posibles del modo de predicción citado anteriormente que 10 
definen, para cada píxel para predicción, la posición y el número de los píxeles de referencia que se considerarán 
situados lo más cerca posible del píxel para predicción. 
 
En el ejemplo representado en la figura 5A, la función matemática se define previamente para determinar 
sistemáticamente, para cada píxel actual pc para predicción, un número de píxeles de referencia útiles, por ejemplo 15 
los cuatro píxeles descompuestos enumerados a continuación: 
 

- el píxel de referencia pr1 situado lo más cerca posible justo encima del píxel actual pc; 
- el píxel de referencia pr2 situado lo más cerca posible justo debajo del píxel actual pc; 
- el píxel de referencia pr3 situado lo más cerca posible a la izquierda del píxel actual pc, según una dirección 20 
horizontal; 
- el píxel de referencia pr4 situado lo más cerca posible a la derecha del píxel actual pc, según una dirección 
horizontal. 

 
Según otra alternativa representada en la figura 5B, la función matemática se define previamente para determinar, 25 
para cada píxel actual pc para predicción, cuatro píxeles de referencia suplementarios enumerados a continuación: 
 

- el píxel de referencia pr5 situado lo más cerca posible del píxel actual pc, en la dirección diagonal superior izquierda; 
- el píxel de referencia pr6 situado lo más cerca posible del píxel actual pc, en la dirección diagonal superior derecha; 
- el píxel de referencia pr7 situado lo más cerca posible del píxel actual pc, en la dirección diagonal inferior izquierda; 30 
- el píxel de referencia pr8 situado lo más cerca posible del píxel actual pc, en la dirección diagonal inferior izquierda. 

 
A continuación se describirá, con referencia a la figura 6, un ejemplo de predicción, que se basa en el criterio de 
proximidad más cercano que acaba de mencionarse. 
 35 
En este ejemplo se supone que: 
 

- cada macrobloque particionado MBpart para predicción es el de la figura 4B, es decir, descompuesto en ocho 
particiones P1,..., P8 que tienen la forma de líneas, 
- el módulo de selección de orden de recorrido SOP de particiones ha seleccionado un orden de recorrido que 40 
difiere del orden en el que se han propagado las particiones P1 a P8, 
- la función matemática, que está destinada a ser calculada por el módulo de software MA, se define como en la 
figura 5B, con un número de píxeles de referencia fijado sistemáticamente en dos, para cada píxel actual pc para 
predicción. 

 45 
Más exactamente, el módulo de cálculo de predicción PRED de la figura 2 recorre de izquierda a derecha una primera 
línea del macrobloque MBpart representado en la figura 4B que está destinada a verse afectada en la predicción de 
la partición inicial P1. La primera línea elegida corresponde a la última línea del macrobloque MBpart. El módulo de 
software MA calcula entonces, para cada píxel de dicha partición P1 para predicción, una función que determina los 
dos píxeles de referencia que están situados lo más cerca posible del píxel actual para predicción. 50 
 
En concreto, para cada píxel de la partición P1 para predicción, la función matemática determina a partir de los ocho 
píxeles de referencia modelizados como en la figura 5B y que pueden ser seleccionados, los dos píxeles de referencia 
para los que la distancia que separa cada uno de estos últimos del píxel actual para predicción se ha estimado como 
la menor en comparación con las distancias que se han estimado para los otros seis píxeles de referencia. 55 
 
La figura 6A representa los dos píxeles de referencia determinados por la función matemática citada anteriormente, 
en el caso únicamente de la predicción de los píxeles primero, quinto y octavo de la partición P1, con fines de claridad 
del dibujo. 
 60 
Se constata así que: 
 

- el primer píxel pc1 de la partición P1 se predice con respecto a dos píxeles de referencia que pertenecen a la 
partición de referencia vertical PRV de un macrobloque adyacente (no representado), que ha sido codificada, y 
después decodificada, como se explica anteriormente: estos dos píxeles de referencia se han determinado 65 
respectivamente como el píxel de referencia situado lo más cerca posible del píxel actual pc1, en la dirección 
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diagonal superior izquierda y el píxel de referencia situado lo más cerca posible a la izquierda del píxel actual pci, 
según una dirección horizontal; 
 
- el quinto píxel pc5 de la partición P1 se predice con respecto a dos píxeles de referencia que pertenecen 
igualmente a la partición de referencia vertical PRV citada anteriormente: estos dos píxeles de referencia se han 5 
determinado respectivamente como el píxel de referencia situado lo más cerca posible del píxel actual pc1, en la 
dirección diagonal superior izquierda, y el píxel de referencia situado lo más cerca posible a la izquierda del píxel 
actual pc1, según una dirección horizontal; 
 
- el octavo píxel pc8 de la partición P1 se predice con respecto a dos píxeles de referencia de los que uno pertenece 10 
a la partición de referencia vertical PRV citada anteriormente y el otro pertenece a la partición de referencia 
horizontal PRH de un macrobloque adyacente (no representado), que ha sido codificada, y después decodificada, 
como se explica anteriormente: estos dos píxeles de referencia se han determinado respectivamente como el píxel 
de referencia situado lo más cerca posible a la izquierda del píxel actual pc8, según una dirección horizontal, y el 
píxel de referencia situado lo más cerca posible justo encima del píxel actual pc8. 15 

 
Una vez que todos los píxeles de la partición P1 han sido objeto de predicción tal como se ha descrito anteriormente, 
el módulo de cálculo de predicción PRED suministra una primera partición predicha que, en el caso en que sea 
interpretada por el codificador CO como del tipo de partición óptima, es codificada inmediatamente por el módulo de 
transformada y de cuantificación MTQ, y después decodificada por el módulo MTQI de transformada y de cuantificación 20 
inversa. Como resultado de estas operaciones, se obtiene una partición de referencia PR1, como se representa en la 
figura 6B. 
 
El módulo de cálculo de predicción PRED recorre a continuación de izquierda a derecha una segunda línea del 
macrobloque MBpart que está destinada a verse afectada en la predicción de la segunda partición P2. La segunda 25 
línea elegida es la cuarta línea del macrobloque MBpart. El módulo de software MA calcula entonces, para cada píxel 
de dicha partición P2 para predicción, la función citada anteriormente que determina los dos píxeles de referencia 
situados lo más cerca posible del píxel actual para predicción. 
 
La figura 6B representa los dos píxeles de referencia elegidos en el caso únicamente de la predicción de los píxeles 30 
primero, cuarto y séptimo de la partición P2, con fines de claridad del dibujo. 
 
Se constata así que: 
 

- el primer píxel pc1 de la partición P2 se predice con respecto a dos píxeles de referencia que pertenecen a la 35 
partición de referencia vertical PRV citada anteriormente: estos dos píxeles de referencia se han determinado 
respectivamente como el píxel de referencia situado lo más cerca posible del píxel actual pc1, en la dirección 
diagonal superior izquierda, y el píxel de referencia situado lo más cerca posible a la izquierda del píxel actual pc1, 
según una dirección horizontal; 
 40 
- el cuarto píxel pc4 de la partición P2 se predice con respecto a dos píxeles de referencia que pertenecen 
respectivamente a la partición de referencia vertical PRV y a la partición de referencia horizontal PRH citadas 
anteriormente: estos dos píxeles de referencia se han determinado respectivamente como el píxel de referencia 
situado lo más cerca posible a la izquierda del píxel actual pc4, según una dirección horizontal, y el píxel de 
referencia situado lo más cerca posible justo encima del píxel actual pc4; 45 
 
- el séptimo píxel pc7 de la partición P2 se predice con respecto a dos píxeles de referencia de los que uno pertenece 
a la partición de referencia vertical PRH citada anteriormente y el otro pertenece a la partición de referencia PR1 
citada anteriormente: estos dos píxeles de referencia se han determinado respectivamente como el píxel de 
referencia situado lo más cerca posible justo encima del píxel actual pc7 y el píxel de referencia situado lo más 50 
cerca posible justo debajo del píxel actual pc7. 

 
Una vez que todos los píxeles de la partición P2 han sido objeto de predicción tal como se describe anteriormente, el 
módulo de cálculo de predicción PRED suministra una segunda partición predicha que es codificada inmediatamente 
por el módulo de transformada y de cuantificación MTQ, y después decodificada por el módulo MTQI de transformada 55 
y de cuantificación inversa. Como resultado de estas operaciones, se obtiene una partición de referencia PR2, como 
se representa en la figura 6C. 
 
El módulo de cálculo de predicción PRED recorre a continuación de izquierda a derecha una tercera línea del 
macrobloque MBpart que está destinada a verse afectada en la predicción de la tercera partición P3. La tercera línea 60 
elegida es la segunda línea del macrobloque MBpart. El módulo de software MA calcula entonces, para cada píxel de 
dicha partición P3 para predicción, la función citada anteriormente que determina los dos píxeles de referencia situados 
lo más cerca posible del píxel actual para predicción. 
 
La figura 6C representa los dos píxeles de referencia elegidos en el caso únicamente de la predicción de los píxeles 65 
primero, segundo y cuarto de la partición P3, con fines de claridad del dibujo. 
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Se constata así que: 
 

- el primer píxel pc1 de la partición P3 se predice con respecto a dos píxeles de referencia que pertenecen a la 
partición de referencia vertical PRV citada anteriormente: estos dos píxeles de referencia se han determinado 5 
respectivamente como el píxel de referencia situado lo más cerca posible del píxel actual pc1, en la dirección 
diagonal superior izquierda, y el píxel de referencia situado lo más cerca posible a la izquierda del píxel actual pc1, 
según una dirección horizontal; 
 
- el segundo píxel pc2 de la partición P3 se predice con respecto a dos píxeles de referencia que pertenecen 10 
respectivamente a la partición de referencia vertical PRV y a la partición de referencia horizontal PRH citadas 
anteriormente: estos dos píxeles de referencia se han determinado respectivamente como el píxel de referencia 
situado lo más cerca posible a la izquierda del píxel actual pc2, según una dirección horizontal, y el píxel de 
referencia situado lo más cerca posible justo encima del píxel actual pc2; 
 15 
- el cuarto píxel pc4 de la partición P3 se predice con respecto a dos píxeles de referencia de los que uno pertenece 
a la partición de referencia vertical PRH citada anteriormente y el otro pertenece a la partición de referencia PR2 
citada anteriormente: estos dos píxeles de referencia se han determinado respectivamente como el píxel de 
referencia situado lo más cerca posible justo encima del píxel actual pc4 y el píxel de referencia situado lo más 
cerca posible justo debajo del píxel actual pc4. 20 

 
El módulo de cálculo de predicción PRED suministra una tercera partición predicha que es codificada inmediatamente 
por el módulo de transformada y de cuantificación MTQ, y después decodificada por el módulo MTQI de transformada 
y de cuantificación inversa. Como resultado de estas operaciones, se obtiene una partición de referencia PR3 (no 
representada). 25 
 
Las otras particiones P4 a P8 se predicen de la misma forma que se describe anteriormente de manera que se obtiene 
un macrobloque predicho MBpred cuyas particiones predichas PR5, PR3,..., PR2,..., PR8, PR1 se suceden según un 
orden dicotómico que es diferente del orden de propagación de las particiones P1 a P8. Dicho macrobloque predicho 
se representa en la figura 6D. 30 
 
A continuación se describirá, con referencia a la figura 7, un ejemplo de predicción, que se basa en el criterio de 
proximidad más cercano que acaba de definirse, al cual se le añade un criterio direccional de proximidad. 
 
En este ejemplo se supone que: 35 
 

- cada macrobloque particionado MBpart para predicción es el de la figura 4C, es decir, descompuesto en ocho 
particiones P1,..., P8 que tienen forma de «L», 
 
- el módulo de selección de orden de recorrido SOP de particiones ha seleccionado un orden de recorrido que 40 
corresponde al orden en el que se han propagado las particiones P1 a P8, 
 
- la función matemática, que está destinada a ser calculada por el módulo de software MA, se define como en la 
figura 5A, con, para cada píxel para predicción: 

 45 
• un número de píxeles de referencia fijado esta vez sistemáticamente en uno, 
• el píxel de referencia que debe situarse primero encima del píxel actual para predicción, en la dirección vertical. 

 
Más exactamente, el módulo de cálculo de predicción PRED de la figura 2 recorre la primera partición P1 del 
macrobloque MBpart representado en la figura 4C que está destinada a su predicción. El módulo de software MA 50 
calcula entonces, para cada píxel de dicha partición P1 para predicción, una función que determina el píxel de 
referencia que está situado el primero encima del píxel para predicción, en la dirección vertical. 
 
Dicha función se calcula de la forma siguiente. 
 55 
Sea p(x,y) el píxel para predicción, p(x,y) que pertenece a la partición pj actual, y |x| el valor de medida de la distancia 
x que separa el píxel para predicción de un píxel de referencia. El píxel de referencia que se usará es igual a p(x, y'), 
con y' = argmin |y' - y| con p(x,y') perteneciente a pi, i<j. 
 
La figura 7A representa el píxel de referencia determinado por la función matemática citada anteriormente, en el caso 60 
únicamente de la predicción de los ocho primeros píxeles pc1 a pc8 de la partición P1, con fines de claridad del dibujo. 
 
Se constata así que los píxeles pc1 a pc8 son objeto de predicción respectivamente con respecto a ocho píxeles de 
referencia de la partición horizontal PRH que son inmediatamente superiores a ellos, en la dirección vertical. 
 65 
Una vez que todos los píxeles de la partición P1 han sido objeto de predicción tal como se describe anteriormente, el 
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módulo de cálculo de predicción PRED suministra una primera partición predicha que es codificada inmediatamente 
por el módulo de transformada y de cuantificación MTQ, y después decodificada por el módulo MTQI de transformada 
y de cuantificación inversa. Como resultado de estas operaciones, se obtiene una partición de referencia PR1, como 
se representa en la figura 7B. 
 5 
El módulo de cálculo de predicción PRED recorre a continuación la segunda partición del macrobloque MBpart 
destinada a su predicción. El módulo de software MA calcula entonces, para cada píxel de dicha partición P2 para 
predicción, una función que determina el píxel de referencia que está situado el primero encima del píxel para 
predicción, en la dirección vertical. 
 10 
La figura 7B representa el píxel de referencia determinado por la función matemática citada anteriormente, en el caso 
únicamente de la predicción de los siete primeros píxeles pc1 a pc7 y del decimotercer píxel pc13 de la partición P2, con 
fines de claridad del dibujo. 
 
Se constata así que los píxeles pc1 a pc7 y pc13 son objeto de predicción respectivamente con respecto a ocho píxeles 15 
de referencia de la partición de referencia PR1 que son inmediatamente superiores a ellos en la dirección vertical. En 
particular, los píxeles pc1 y pc13 son objeto de predicción usando el mismo píxel de referencia. 
 
El módulo de cálculo de predicción PRED suministra una segunda partición predicha que es codificada 
inmediatamente por el módulo de transformada y de cuantificación MTQ, y después decodificada por el módulo MTQI 20 
de transformada y de cuantificación inversa. Como resultado de estas operaciones, se obtiene una partición de 
referencia PR2 (no representada). 
 
Las otras particiones P3 a P8 son objeto de predicción de la misma forma que se describe anteriormente de manera 
que se obtiene un macrobloque predicho MBpred cuyas particiones predichas PR1 a PR8 se suceden en el orden en 25 
el que se han propagado las particiones P1 a P8. Dicho macrobloque predicho se representa en la figura 7C. 
 
En una variante del modo de predicción de la figura 7, la función matemática citada anteriormente es parametrizada 
para determinar, para cada píxel para predicción, dos píxeles de referencia que están situados con respecto al píxel 
actual para predicción, respectivamente según dos direcciones predeterminadas, en lugar de una sola. 30 
 
Los dos píxeles de referencia que se considerarán son por ejemplo: 
 

- el que está situado el primero, a la izquierda del píxel actual para predicción, en la dirección horizontal, 
- y el que está situado el primero encima del píxel actual para predicción, en la dirección vertical. 35 

 
Dicha variante se representa en la figura 8, para la que solo se representa la predicción de la primera partición P1. 
 
La figura 8 representa los píxeles de referencia determinados por la función matemática citada anteriormente, en el 
caso únicamente de la predicción de los píxeles primero, quinto y decimoprimero pci, pc5 y pc11 de la partición P1, con 40 
fines de claridad del dibujo. 
 
En otra variante del modo de predicción de la figura 7, la función matemática citada anteriormente es parametrizada 
para determinar, para cada píxel para predicción, dos píxeles de referencia que están situados con respecto al píxel 
actual para predicción, según una misma dirección predeterminada. 45 
 
Los dos píxeles de referencia que se considerarán son por ejemplo: 
 

- el que está situado el primero encima del píxel actual para predicción, en la dirección vertical, 
- y el que está situado el segundo encima del píxel actual para predicción, en la dirección vertical. 50 

 
Dicha variante se representa en la figura 9, para la que solo se representa la predicción de la segunda partición P2. 
 
La figura 9 representa los píxeles de referencia determinados por la función matemática citada anteriormente, en el 
caso únicamente de la predicción del tercer píxel pc3 de la partición P2, con fines de claridad del dibujo. 55 
 
A continuación se describirá, con referencia a la figura 10, un modo de predicción adaptado al caso en que las 
particiones para predicción contienen un contorno CR que prolonga un contorno de referencia CRR. Con referencia a 
la figura 10, el contorno CRR y su prolongación CR se extienden por ejemplo según una dirección diagonal Dg. 
 60 
Dicho contorno es detectado de forma conocida de por sí por un algoritmo de detección de contorno. 
 
En este ejemplo se supone que: 
 

- cada macrobloque particionado MBpart para predicción es el de la figura 4C, es decir, descompuesto en ocho 65 
particiones P1,..., P8 que tienen la forma de «L», 

E09742264
22-10-2019ES 2 752 001 T3

 



10 

- el módulo de selección de orden de recorrido SOP de particiones ha seleccionado un orden de recorrido que 
corresponde al orden en el que se han propagado las particiones P1 a P8, 
- la función matemática, que está destinada a ser calculada por el módulo de software MA, es parametrizada de 
manera que determine, para cada píxel para predicción: 

 5 
• un número de píxeles de referencia fijado por ejemplo en dos, 
• los píxeles de referencia deben situarse, con respecto al contorno de referencia CRR, en la misma posición 
que la del píxel para predicción con respecto al contorno CR de la partición sujeta a predicción. 

 
La figura 10 representa los píxeles de referencia determinados por la función matemática citada anteriormente, en el 10 
caso únicamente de la predicción, tratándose de la partición P2: 
 

- del tercer píxel pc3 que está situado a la izquierda del contorno CR, 
- del cuarto píxel pc4 que está situado en el contorno CR, 
- y del séptimo píxel pc7 que está situado a la derecha del contorno CR, siempre con fines de claridad del dibujo. 15 

 
En referencia a esta figura, los dos píxeles de referencia que se usarán para predecir el píxel pc3 son dos píxeles 
dispuestos igualmente a la izquierda del contorno de referencia CRR. Según una variante, estos dos píxeles pueden 
ser: 
 20 

- el que está situado el primero encima del píxel actual para predicción, en la dirección vertical (cuarto píxel 
horizontal de PR1), 
- y el que está situado el segundo encima del píxel actual para predicción, en la dirección vertical (cuarto píxel 
horizontal de PRH). 

 25 
Siempre con referencia a la figura 10, los dos píxeles de referencia que se usarán para predecir el píxel pc4 son dos 
píxeles dispuestos igualmente en el contorno de referencia CRR. Según una variante, estos dos píxeles pueden ser: 
 

- el que está situado el primero encima del píxel actual para predicción, en la dirección diagonal Dg (sexto píxel 
horizontal de PR1), 30 
- y el que está situado el segundo encima del píxel actual para predicción, en la dirección diagonal Dg (séptimo 
píxel horizontal de PRH). 

 
Siempre con referencia a la figura 10, los dos píxeles de referencia que se usarán para predecir el píxel pc7 son dos 
píxeles dispuestos igualmente a la derecha del contorno de referencia CRR. Según una variante, estos dos píxeles 35 
pueden ser: 
 

- el que está situado el primero encima del píxel actual para predicción, en la dirección vertical (séptimo píxel 
horizontal de PR1), 
- y el que está situado el segundo encima del píxel actual para predicción, en la dirección vertical (séptimo píxel 40 
horizontal de PRH). 

 
Así, según los ejemplos de modos de predicción que acaban de describirse en referencia las figuras 6 a 10, se 
comprende que la función que es calculada por el módulo de software MA constituye en otros términos una regla que 
permite determinar, para un tipo de partición dado de un macrobloque para predicción (bloque cuadrado, líneas, «L», 45 
etc...), una familia particular de píxeles de referencia. 
 
De forma especialmente ventajosa, dicha regla puede ajustarse según el tipo de partición seleccionado, según el grado 
de exactitud de la predicción que se desea o incluso según el número de píxeles de referencia disponibles, según la 
presencia de contornos, etc..., gracias sobre todo a las múltiples características que la definen (disposición del o de 50 
los píxeles de referencia con respecto al píxel para predicción, disposición del o de los píxeles de referencia a una 
dirección dada, disposición del o de los píxeles de referencia con respecto a un contorno que se prolonga en la partición 
sujeta a predicción, etc.,...). 
 
Una vez que se han calculado diferentes predicciones posibles mediante el módulo de cálculo de predicción PRED, 55 
durante una etapa C5 representada en la figura 1, un módulo de decisión DCN, representado en la figura 2, recorre 
los macrobloques particionados de la imagen IE y elige, en esta etapa C5, el modo de predicción usado para codificar 
cada uno de estos macrobloques. Entre las predicciones posibles para un macrobloque, el módulo de decisión DCN 
elige la predicción óptima según un criterio de velocidad y distorsión bien conocido por el experto en la materia. 
 60 
Para un macrobloque MB actual para codificación, el módulo de decisión DCN pone en competencia por ejemplo los 
modos de predicción representados en las figuras 7 y 8. 
 
Cada macrobloque predicho MBpred es codificado, durante una etapa C6, como en la norma H.264/MPEG-4 AVC. 
Más exactamente con referencia a la figura 11, en la que se representa un intervalo T de macrobloque codificado de 65 
la imagen IE, cada macrobloque codificado incluye un campo CH1 que precisa el tipo de codificación del macrobloque 

E09742264
22-10-2019ES 2 752 001 T3

 



11 

MB considerado, intratrama en el caso de la realización representada, un campo CH2 que indica la forma de la partición 
seleccionada (cuadrada, línea, columna, cruz, «L», etc...), un campo CH3 que indica la función de predicción usada y 
un campo CH4 que codifica los valores de los residuos del macrobloque predicho MBpred. 
 
Una vez efectuada esta codificación estructural por el módulo de decisión DCN, los coeficientes de residuos, si existen, 5 
correspondientes a los bloques de la imagen IE, son enviados al módulo MTQ de transformada y de cuantificación, 
para someterse a transformadas en coseno discretas y después a una cuantificación. Los intervalos de macrobloques 
con estos coeficientes cuantificados son transmitidos a continuación al módulo CE de codificación entrópica, para 
producir, con las otras imágenes de la secuencia de vídeo ya codificadas de la misma forma que la imagen IE, un flujo 
de vídeo F, binario, codificado según la invención. 10 
 
El flujo binario F así codificado es transmitido por una red de comunicación, a un terminal distante. Este incluye un 
decodificador DEC según la invención, representado en la figura 12. 
 
El flujo binario F es enviado en primer lugar a un módulo DE de decodificación entrópica, con la decodificación inversa 15 
del mismo efectuada por el módulo de codificación entrópica CE representado en la figura 2. Posteriormente, para 
cada macrobloque de imagen que se va a reconstruir, los coeficientes decodificados por el módulo DE son enviados 
a un módulo QTI de cuantificación inversa y de transformada inversa. 
 
Un módulo RI de reconstrucción de imagen recibe a continuación datos decodificados correspondientes a los datos 20 
producidos por el módulo DCN (figura 2) en la etapa C5 de codificación según la invención, con los errores de 
transmisión próximos. El módulo RI implementa las etapas D1 a D4 del procedimiento de decodificación según la 
invención, tal como se representan en la figura 13. 
 
La primera etapa D1 es la decodificación de estructuras de datos codificadas en un intervalo T de un macrobloque 25 
actual de la imagen IE para decodificar. De forma conocida de por sí, el módulo de reconstrucción RI determina en el 
campo CH1 (figura 11) que los datos del intervalo T se han sometido a una codificación de tipo intratrama. 
 
Durante esta misma etapa, el módulo de reconstrucción RI determina, según el procedimiento de decodificación según 
la invención: 30 
 

- la forma de la partición inicial P1 que se va a reconstruir, gracias al campo CH2 (figura 7), 
- la función de predicción seleccionada por el módulo de decisión DCN (figura 2), gracias al campo CH3. 

 
Si por ejemplo, la partición inicial P1 tiene una forma de «L» como se representa en la figura 4C y la función de 35 
predicción óptima es la que permite efectuar la predicción representada en la figura 7, el módulo de reconstrucción 
RI deduce de ello el orden en el que se decodificarán las diferentes particiones P1 a P8 del macrobloque actual y la 
función de predicción asociada a cada partición. Dicha deducción es realizada por ejemplo por medio de una tabla de 
correspondencia (no representada) que es memorizada en el decodificador DEC. 
 40 
La etapa siguiente D2 representada en la figura 13 es la descomposición del macrobloque actual para decodificar, a 
partir de la partición inicial P1 determinada a la etapa D1, en una pluralidad de n particiones P1, P2,..., Pn. Esta 
partición es realizada por un módulo PMB de partición de macrobloques que se asemeja en todos los puntos al 
representado en la figura 2. 
 45 
A continuación de la etapa de partición D2, durante una etapa D3 representada en la figura 13, el módulo de partición 
PMB transmite el macrobloque actual para decodificar y que acaba de ser particionado en n particiones, a un módulo 
de decodificación de particiones DECP representado en la figura 12. 
 
Durante una etapa D4 representada en la figura 13, el módulo DECP realiza entonces una decodificación de las n 50 
particiones según el orden de decodificación y la función de predicción que se han determinado en la etapa D1. 
 
Para este fin, para cada partición que se va a decodificar de un macrobloque actual para decodificar, el módulo de 
decodificación DECP usa valores de predicción de la o las particiones inmediatamente precedentes que son 
suministradas por el módulo PRED de cálculo de predicción, representado en la figura 13. 55 
 
El módulo PRED de cálculo de predicción recibe en efecto los valores de las particiones decodificadas anteriormente 
por el módulo de reconstrucción RI, valores que conserva en memoria. 
 
Las n particiones de un macrobloque de la imagen IE son decodificadas usando la predicción espacial intratrama 60 
indicada en el campo CH1 representado en la figura 11. 
 
Una vez decodificados todos los macrobloques de la imagen IE, el módulo RI de reconstrucción de imagen suministra 
en salida del decodificador DEC una imagen ID correspondiente a la decodificación de la imagen IE. 
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REIVINDICACIONES 
 
1. Procedimiento de predicción de particiones de al menos un grupo de píxeles en una imagen (IE) para 
codificación, con respecto a un grupo de píxeles de referencia, estando el grupo de píxeles descompuesto previamente 
en una pluralidad de particiones que no se superponen, de manera que una partición actual para predicción se predice 5 
en referencia a al menos una partición que la precede inmediatamente y que ha sido codificada y después decodificada, 
con el procedimiento caracterizado porque el grupo de píxeles de referencia se obtiene mediante el cálculo de una 
función parametrizada según un modo de predicción predeterminado, perteneciendo los píxeles de referencia de dicho 
grupo obtenido a al menos una partición diferente de la partición actual y siendo susceptibles de variar de una partición 
a otra, y porque para cada píxel de una partición actual para predicción, dicha función determina, a partir de un 10 
conjunto de píxeles de referencia que pueden ser seleccionados para predecir el píxel considerado según el modo de 
predicción predeterminado, al menos dos píxeles de referencia de tal manera que la distancia que separa cada uno 
de ellos del píxel considerado es la menor en comparación con las distancias que se han estimado para los otros 
píxeles de referencia del conjunto. 
 15 
2. Procedimiento de predicción según la reivindicación 1, en el que cuando una partición sujeta a predicción 
contiene un contorno que prolonga un contorno de referencia contenido en un grupo de píxeles de referencia, se define 
un modo de predicción mediante la elección, para al menos un píxel para predicción situado en una posición 
determinada con respecto al contorno de dicha partición sujeta a predicción, de al menos un píxel de referencia situado 
en la misma posición que dicho píxel para predicción, con respecto al contorno de referencia. 20 
 
3. Procedimiento de predicción según la reivindicación 1 o 2, en el que un modo de predicción se define 
mediante la elección, para al menos un píxel de una partición sujeta a predicción, de al menos un píxel de referencia 
que separa el píxel para predicción en una distancia predeterminada. 
 25 
4. Procedimiento de predicción según la reivindicación 3, en el que la distancia predeterminada se minimiza de 
manera que los píxeles de referencia de dicho grupo estén situados lo más cerca posible de dicho píxel para predicción. 
 
5. Procedimiento de predicción según una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 4, en el que un modo de 
predicción se define mediante la elección, para al menos un píxel de una partición sujeta a predicción, de al menos un 30 
píxel de referencia situado en una dirección predeterminada, con respecto al píxel para predicción. 
 
6. Procedimiento de codificación de una imagen o de una secuencia de imágenes que genera un flujo (F) de 
datos que incluye datos representativos de al menos un grupo de píxeles en una de dichas imágenes (IE), 
comprendiendo dicho procedimiento las etapas de: 35 
 

- descomposición de dicho grupo de píxeles en una pluralidad de particiones, 
- predicción de dichas particiones, 

 
estando dicho procedimiento caracterizado porque dicha etapa de predicción se efectúa según el procedimiento 40 
según una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 5. 
 
7. Procedimiento de decodificación de un flujo (F) de datos representativo de una imagen o de una secuencia 
de imágenes, incluyendo dicho flujo (F) datos representativos de al menos un grupo de píxeles en una de dichas 
imágenes (IE), comprendiendo dicho procedimiento las etapas de: 45 
 

- descomposición de dicho grupo de píxeles en una pluralidad de particiones, 
- predicción de dichas particiones, 

 
estando dicho procedimiento caracterizado porque dicha etapa de predicción se efectúa según el procedimiento 50 
según una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 5. 
 
8. Señal portadora de un flujo (F) de datos representativo de una imagen o de una secuencia de imágenes, 
incluyendo dicho flujo (F) datos representativos de al menos un grupo de píxeles en una de dichas imágenes (IE), 
siendo algunos de dichos datos de predicción de particiones de dicho grupo de píxeles con respecto a un grupo de 55 
píxeles de referencia, estando el grupo de píxeles descompuesto previamente en una pluralidad de particiones que 
no se superponen, prediciéndose una partición actual para predicción en referencia a al menos una partición que la 
precede inmediatamente y que ha sido codificada y después decodificada, de manera que dicha señal está 
caracterizada porque dichos datos de predicción se refieren a una función parametrizada según un modo de 
predicción predeterminado que permite obtener dicho grupo de píxeles de referencia, perteneciendo dichos píxeles de 60 
referencia de dicho grupo a al menos una partición diferente de la partición actual y siendo susceptibles de variar de 
una partición a otra, y porque para cada píxel de una partición actual para predicción, dicha función determina, a partir 
de un conjunto de píxeles de referencia que pueden ser seleccionados para predecir el píxel considerado según el 
modo de predicción predeterminado, al menos dos píxeles de referencia de tal manera que la distancia que separa 
cada uno de ellos del píxel considerado es la menor en comparación con las distancias que se han estimado para los 65 
otros píxeles de referencia del conjunto, 
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9. Dispositivo de predicción de particiones de al menos un grupo de píxeles en una imagen (IE) para codificación, 
con respecto a un grupo de píxeles de referencia, estando el grupo de píxeles descompuesto previamente en una 
pluralidad de particiones que no se superponen, prediciéndose una partición actual para predicción en referencia a al 
menos una partición que la precede inmediatamente y que ha sido codificada y después decodificada, caracterizado 5 
porque el dispositivo comprende medios de cálculo de una función parametrizada según un modo de predicción 
predeterminado para obtener dicho grupo de píxeles de referencia, perteneciendo dichos píxeles de referencia de 
dicho grupo a al menos una partición diferente de la partición actual y siendo susceptibles de variar de una partición a 
otra, y porque para cada píxel de una partición actual para predicción, dicha función determina, a partir de un conjunto 
de píxeles de referencia que pueden ser seleccionados para predecir el píxel considerado según el modo de predicción 10 
predeterminado, al menos dos píxeles de referencia de tal manera que la distancia que separa cada uno de ellos del 
píxel considerado es la menor en comparación con las distancias que se han estimado para los otros píxeles de 
referencia del conjunto. 
 
10. Dispositivo de codificación (CO) de una imagen o de una secuencia de imágenes que genera un flujo (F) de 15 
datos que incluye datos representativos de al menos un grupo de píxeles en una de dichas imágenes (IE), 
comprendiendo dicho dispositivo: 
 

- medios de descomposición de dicho grupo de píxeles en una pluralidad de particiones, 
- medios de predicción de dichas particiones, 20 

 
estando dicho dispositivo caracterizado porque los medios de predicción están contenidos en un dispositivo de 
predicción según el dispositivo según la reivindicación 9. 
 
11. Dispositivo (DEC) de decodificación de un flujo (F) de datos representativo de una imagen o de una secuencia 25 
de imágenes, incluyendo dicho flujo (F) datos representativos de al menos un grupo de píxeles en una de dichas 
imágenes (IE), comprendiendo dicho dispositivo: 
 

- medios de descomposición de dicho grupo de píxeles en una pluralidad de particiones, 
- medios de predicción de dichas particiones, 30 

 
estando dicho dispositivo caracterizado porque los medios de predicción están contenidos en un dispositivo de 
predicción según el dispositivo según la reivindicación 9. 
 
12. Programa informático que incluye instrucciones para implementar uno de los procedimientos según una 35 
cualquiera de las reivindicaciones 1 a 7, cuando se ejecuta en un ordenador. 
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