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DESCRIPCION
Codificacion y decodificacion de informacion de movimiento

Campo técnico

La presente invencion se refiere a un procedimiento y aparato para codificar y decodificar informacion de
movimiento, y mas particularmente, a un procedimiento y aparato para codificar y decodificar de manera eficaz
informacién de movimiento de una unidad de prediccién actual.

Antecedentes de la técnica

En la actualidad, a medida que los contenidos de video de alta definicién se estan usando ampliamente, ha
aumentado una necesidad de un cddec de video que tenga una eficacia de codificacion superior que un codec de
video convencional, tal como la codificacion de video avanzada (AVC) MPEG-4 H.264/MPEG-4.

De acuerdo con la compensacién de movimiento que es una tecnologia para eliminar redundancia temporal en una
sefal de video, se aumenta la eficacia de compresion transmitiendo una sefial residual que es un valor de diferencia
entre una sefial de video original y una sefial de referencia indicada por un vector de movimiento. En general, un
vector de movimiento y un valor residual de cada bloque, como un resultado de codificacion obtenido codificando
cada bloque usando compensacién de movimiento, se transmiten a un decodificador. Puesto que los vectores de
movimiento de cada bloque ocupan una cantidad considerable de una secuencia de bits codificada, la informacién
acerca de un vector de movimiento asignado a cada bloque necesita reducirse para aumentar la eficacia de
compresion.

Para reducir la tara de transmisiéon durante la codificacion de un vector de movimiento, se usa un vector de
movimiento de un bloque anterior como un vector de movimiento de prediccién de un bloque actual en un cédec de
MPEG-2 convencional, y se usa una mediana de vectores de movimiento de bloques previamente codificados que
son adyacentes a un lado izquierdo, un lado superior y un lado superior derecho de un bloque actual como un vector
de movimiento de prediccion del bloque actual en un cédec tal como MPEG-4 H.264/MPEG-4 AVC.

Lo siguiente es relevante para la presente invencion:

LAROCHE G Y COL: “RD Optimized Coding for Motion Vector Predictor Selection”, IEEE TRANSACTIONS ON
CIRCUITS AND SYSTEMS FOR VIDEO TECHNOLOGY, IEEE SERVICE CENTER, PISCATAWAY, NJ, Estados
Unidos, Vol. 18, n.° 9, 1 de septiembre de 2008 (01-09-2008), paginas 1247-1257; y JOEL JUNG Y COL:
“Competition-Based Scheme for Motion Vector Selection and Coding” 29. VCEG MEETING; 77. MPEG
MEETING; 17-07-2006 - 17-07-2006; KLAGENFURT, AT; (VIDEO CODING EXPERTS GROUP OF TU-T
SG.16), n.° VCEG-ACO06r1, 2 de agosto de 2006.

Divulgacion de la invencién

Objetivo técnico de la invenciéon

La presente invencion proporciona un procedimiento y aparato para codificar y decodificar de manera eficaz
informacién de movimiento de una unidad de prediccién actual.

Medios para conseguir el objetivo técnico

De acuerdo con las realizaciones de la presente invencion, se genera diversa informacion de movimiento de
candidato usando informaciéon de movimiento de unidades de prediccién que estan espacialmente co-localizadas a
una unidad de prediccion actual e informaciéon de movimiento de unidades de prediccién que estan temporalmente
co-localizadas a la unidad de prediccién actual.

Efecto de la invencién

De acuerdo con las realizaciones de la presente invencién, puede aumentarse la eficacia de compresion de una
imagen usando diversos candidatos de movimiento obtenidos basandose en informacion de movimiento de una
unidad de prediccion adyacente.

Breve descripcion de los dibujos

La Figura 1 es un diagrama de bloques de un aparato para codificar un video, de acuerdo con una realizacion de
la presente invencion;

La Figura 2 es un diagrama de bloques de un aparato para decodificar un video, de acuerdo con una realizacion
de la presente invencion;

La Figura 3 es un diagrama para describir un concepto de unidades de codificacion de acuerdo con una
realizacién de la presente invencion;
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La Figura 4 es un diagrama de bloques de un codificador de imagen basado en unidades de codificaciéon de
acuerdo con una realizacién de la presente invencion;

La Figura 5 es un diagrama de bloques de un decodificador de imagen basado en unidades de codificacion de
acuerdo con una realizacién de la presente invencion;

La Figura 6 es un diagrama que ilustra unidades de codificacion mas profundas de acuerdo con las
profundidades, y particiones de acuerdo con una realizacion de la presente invencion;

La Figura 7 es un diagrama para describir una relacién entre una unidad de codificacién y unidades de
transformacion, de acuerdo con una realizacion de la presente invencion;

La Figura 8 es un diagrama para describir informacion de codificacion de unidades de codificacion que
corresponden a una profundidad codificada, de acuerdo con una realizacién de la presente invencion;

La Figura 9 es un diagrama de unidades de codificaciéon mas profundas de acuerdo con las profundidades, de
acuerdo con una realizacién de la presente invencion;

Las Figuras 10 a 12 son diagramas para describir una relacién entre unidades de codificacion, unidades de
prediccion, y unidades de transformacion, de acuerdo con una realizacion de la presente invencion;

La Figura 13 es un diagrama para describir una relacion entre una unidad de codificaciéon, una unidad de
prediccion o una particién, y una unidad de transformacion, de acuerdo con informacion de modo de codificacion
de la Tabla 1;

La Figura 14 es un diagrama de bloques de un aparato de codificacion de informacién de movimiento de acuerdo
con una realizacion de la presente invencion;

La Figura 15 es un diagrama de bloques de una unidad de generacion de informacion de movimiento de
candidato de la Figura 14, de acuerdo con una realizacion de la presente invencion;

La Figura 16 ilustra unidades de prediccion adyacentes que estan espacialmente co-localizadas a una unidad de
prediccion actual, de acuerdo con una realizacién de la presente invencion

La Figura 17A es un diagrama de referencia para explicar un procedimiento para determinar un candidato de
vector de movimiento de prediccidn espacial escalado, de acuerdo con una realizacién de la presente invencion;

La Figura 17B es un diagrama de referencia para explicar un procedimiento para generar informacion de
movimiento de candidato adicional usando una unidad de prediccidon que esta espacialmente co-localizada a una
unidad de prediccion actual, de acuerdo con una realizacion de la presente invencion;

La Figura 18 es un diagrama de referencia para explicar un procedimiento de generacion de un candidato de
vector de movimiento de prediccidon de una unidad de predicciéon actual escalando un vector de movimiento de
una unidad de prediccion adyacente, de acuerdo con una realizacion de la presente invencion;

La Figura 19 es un diagrama de referencia para explicar un procedimiento de generacién de informacion de
movimiento de candidato temporal, de acuerdo con una realizacién de la presente invencion;

Las Figuras 20A y 20B son diagramas para explicar un procedimiento de generacion de informacion de
movimiento de candidato adicional usando informaciéon de movimiento de unidades de prediccion disponibles, de
acuerdo con otra realizacién de la presente invencion;

Las Figuras 21A y 21B son diagramas para describir una relaciéon posicional entre una instantanea actual y una
instantanea de referencia cuando se genera informacion de movimiento de candidato adicional de las Figuras
20A y 20B, de acuerdo con una realizacion de la presente invencion;

La Figura 22 es un diagrama de flujo de un procedimiento de codificacion de un vector de movimiento, de
acuerdo con una realizacién de la presente invencion;

La Figura 23 es un diagrama de bloques de un aparato de decodificacion de vector de movimiento de acuerdo
con una realizacion de la presente invencion; y

La Figura 24 es un diagrama de flujo de un procedimiento de decodificacion de informacion de movimiento, de
acuerdo con una realizacién de la presente invencion.

Mejor modo para llevar a cabo la invencién

De acuerdo con la presente invencion, se proporciona un aparato de decodificacién de un vector de movimiento,
comprendiendo el aparato: un generador de candidato de fusidon configurado para: determinar si estan disponibles
vectores de movimiento de unidades de prediccidon espacial que estan espacialmente co-localizadas a una unidad de
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prediccion actual y vectores de movimiento de unidades de prediccidon temporales que estan temporalmente co-
localizadas a la unidad de prediccion actual y para determinar los vectores de movimiento disponibles como
candidatos de predictor de vector de movimiento; caracterizado por: cuando el numero de los candidatos de
predictor de vector de movimiento es menor que un nimero predeterminado ‘n’, donde n es un numero entero, el
generador de candidato de fusién genera al menos un vector de movimiento bidireccional combinado combinando un
vector de movimiento disponible, de entre los vectores de movimiento disponibles, que indica un bloque de
instantanea en lista de instantaneas de referencia 0 y un vector de movimiento disponible, de entre los vectores de
movimiento disponibles, que indica un bloque de instantanea en la lista de instantaneas de referencia 1; agregar el al
menos un vector de movimiento bidireccional combinado a los candidatos de predictor de vector de movimiento; y
cuando el numero de los candidatos de predictor de vector de movimiento es menor que el nimero predeterminado
‘n’, agrega un vector de movimiento que tiene un valor de componente predeterminado a los candidatos de predictor
de vector de movimiento de modo que un nimero total de candidatos de predictor de vector de movimiento es el
numero predeterminado n, en el que el valor de componente predeterminado es (0, 0); y comprendiendo el aparato,
ademas, un decodificador de vector de movimiento configurado para obtener informacion que indica un predictor de
vector de movimiento entre los candidatos de predictor de vector de movimiento de una secuencia de bits; y obtener
el predictor de vector de movimiento de la unidad de prediccién actual basandose en la informacion.

Se exponen caracteristicas adicionales de la presente invencién en las reivindicaciones modificadas.

Modo de la invencién

En lo sucesivo, la presente invencion se describira mas completamente con referencia a los dibujos adjuntos, en los
que se muestran realizaciones ejemplares de la invencion.

La Figura 1 es un diagrama de bloques de un aparato 100 de codificacion de video, de acuerdo con una
realizacién de la presente invencion.

El aparato 100 de codificacion de video incluye un divisor 110 de unidad de codificacion maxima, un determinador
120 de unidad de codificacién, y una unidad 130 de salida.

El divisor 110 de unidad de codificaciéon maxima puede dividir una instantanea actual basandose en una unidad de
codificacién maxima para la instantanea actual de una imagen. Si la instantanea actual es mayor que la unidad de
codificacion maxima, los datos de imagen de la instantanea actual pueden dividirse en la al menos una unidad de
codificacién maxima. La unidad de codificacion maxima de acuerdo con una realizacién de la presente invencion
puede ser una unidad de datos que tiene un tamafio de 32x32, 64x64, 128x128, 256x256, etc., en la que una forma
de la unidad de datos es un cuadrado que tiene una anchura y longitud en potencias de 2. Los datos de imagen
pueden emitirse al determinador 120 de unidad de codificacién de acuerdo con la al menos una unidad de
codificacion maxima.

Una unidad de codificacion de acuerdo con una realizacion de la presente invencion puede estar caracterizada por
un tamafio maximo y una profundidad. La profundidad indica un nimero de veces que la unidad de codificacion se
divide espacialmente a partir de la unidad de codificacién maxima, y a medida que la profundidad se hace mas
profunda, pueden dividirse unidades de codificacién mas profundas de acuerdo con las profundidades a partir de la
unidad de codificacion maxima a una unidad de codificacién minima. Una profundidad de la unidad de codificaciéon
maxima es una profundidad mas superior y una profundidad de la unidad de codificacidon minima es una profundidad
mas inferior. Puesto que un tamafo de una unidad de codificacién que corresponde a cada profundidad se reduce a
medida que la profundidad de la unidad de codificacién maxima se hace profunda, una unidad de codificaciéon que
corresponde a una profundidad superior puede incluir una pluralidad de unidades de codificacion que corresponden
a profundidades inferiores.

Como se ha descrito anteriormente, los datos de imagen de la instantanea actual se dividen en las unidades de
codificacion maxima de acuerdo con un tamafo maximo de la unidad de codificacién, y cada una de las unidades de
codificacién maxima puede incluir unidades de codificacion mas profundas que se dividen de acuerdo con las
profundidades. Puesto que la unidad de codificacion maxima de acuerdo con una realizacion de la presente
invencion se divide de acuerdo con las profundidades, los datos de imagen de un dominio espacial incluidos en la
unidad de codificacion maxima pueden clasificarse jerarquicamente de acuerdo con las profundidades.

Puede predeterminarse una profundidad maxima y un tamafio maximo de una unidad de codificacién, que limita el
numero total de veces que se divide jerarquicamente una altura y una anchura de la unidad de codificacion maxima.

El determinador 120 de unidad de codificacién codifica al menos una regién de division obtenida dividiendo una
region de la unidad de codificacion maxima de acuerdo con las profundidades, y determina una profundidad para
emitir datos de imagen finalmente codificados de acuerdo con la al menos una regién de division. En otras palabras,
el determinador 120 de unidad de codificaciéon determina una profundidad codificada codificando los datos de
imagen en las unidades de codificacion mas profundas de acuerdo con las profundidades, de acuerdo con la unidad
de codificacién maxima de la instantanea actual, y seleccionando una profundidad que tiene el error de codificacion
minimo. Por lo tanto, los datos de imagen codificados de la unidad de codificacion que corresponde a la profundidad
codificada determinada se emiten finalmente. También, las unidades de codificaciéon que corresponden a la
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profundidad codificada pueden considerarse como unidades de codificacion codificadas. La profundidad codificada
determinada y los datos de imagen codificados de acuerdo con la profundidad codificada determinada se emiten a la
unidad 130 de salida.

Los datos de imagen en la unidad de codificacion maxima se codifican basandose en las unidades de codificacion
mas profundas que corresponden a al menos una profundidad igual o menor que la profundidad maxima, y los
resultados de codificacion de los datos de imagen se comparan basandose en cada una de las unidades de
codificacién mas profundas. Una profundidad que tiene el error de codificacién minimo puede seleccionarse después
de comparar errores de codificacion de las unidades de codificacion mas profundas. Al menos una profundidad
codificada puede seleccionarse para cada unidad de codificacién maxima.

El tamafo de la unidad de codificacion maxima se divide a medida que una unidad de codificacion se divide
jerarquicamente de acuerdo con las profundidades, y a medida que el nimero de unidades de codificacion aumenta.
También, incluso si las unidades de codificacién corresponden a una misma profundidad en una unidad de
codificacion maxima, se determina si dividir cada una de las unidades de codificacién que corresponden a la misma
profundidad a una profundidad inferior midiendo un error de codificaciéon de los datos de imagen de cada unidad de
codificacién, de manera separada. Por consiguiente, incluso cuando los datos de imagen estan incluidos en una
unidad de codificacion maxima, los datos de imagen se dividen en regiones de acuerdo con las profundidades y los
errores de codificacion pueden diferenciarse de acuerdo con las regiones en la unidad de codificacion maxima, y por
lo tanto las profundidades codificadas pueden diferenciarse de acuerdo con regiones en los datos de imagen. Por lo
tanto, pueden determinarse una o mas profundidades codificadas en una unidad de codificacion maxima, y los datos
de imagen de la unidad de codificacion maxima pueden dividirse de acuerdo con unidades de codificaciéon de al
menos una profundidad codificada.

Por consiguiente, el determinador 120 de unidad de codificacién puede determinar unidades de codificacién que
tienen una estructura de arbol incluida en la unidad de codificacién maxima. Las ‘unidades de codificacion que tienen
una estructura de arbol’ de acuerdo con una realizacién de la presente invencion incluyen unidades de codificacion
que corresponden a una profundidad determinada para que sea la profundidad codificada, de entre todas las
unidades de codificacion mas profundas incluidas en la unidad de codificacion maxima. Una unidad de codificacion
de una profundidad codificada puede determinarse jerarquicamente de acuerdo con las profundidades en la misma
region de la unidad de codificacion maxima, y puede determinarse de manera independiente en regiones diferentes.
De manera similar, una profundidad codificada en una regién actual puede determinarse de manera independiente
de una profundidad codificada en otra region.

Una profundidad maxima de acuerdo con una realizacién de la presente invenciéon es un indice relacionado con el
numero de veces que se realiza division de una unidad de codificacién maxima a una unidad de codificacién minima.
Una primera profundidad maxima de acuerdo con una realizacion de la presente invencion puede indicar el nUmero
total de veces que se realiza divisién de la unidad de codificacion maxima a la unidad de codificacion minima. Una
segunda profundidad maxima de acuerdo con una realizacién de la presente invencion puede indicar el numero total
de niveles de profundidad de la unidad de codificacién maxima a la unidad de codificacion minima. Por ejemplo,
cuando una profundidad de la unidad de codificacién maxima es 0, una profundidad de una unidad de codificacién,
en la que la unidad de codificacion maxima se divide una vez, puede establecerse a 1, y una profundidad de una
unidad de codificacion, en la que la unidad de codificacion maxima se divide dos veces, puede establecerse a 2. En
este punto, si la unidad de codificacién minima es una unidad de codificacién en la que la unidad de codificacion
maxima se divide cuatro veces, existen 5 niveles de profundidad de profundidades 0O, 1, 2, 3 y 4, y por lo tanto la
primera profundidad maxima puede establecerse a 4, y la segunda profundidad maxima puede establecerse a 5.

Puede realizarse codificacion y transformacion de prediccion de acuerdo con la unidad de codificacion maxima. La
codificacion por prediccion y la transformacion también se realizan basandose en las unidades de codificacion mas
profundas de acuerdo con una profundidad igual a o profundidades menores que la profundidad maxima, de acuerdo
con la unidad de codificacion maxima. La transformacion puede realizarse de acuerdo con un procedimiento de
transformacion ortogonal o transformacién de nimeros enteros.

Puesto que el nimero de unidades de codificaciéon mas profundas aumenta cada vez que la unidad de codificacion
maxima se divide de acuerdo con las profundidades, se realiza codificacion que incluye la codificacion por prediccion
y la transformacion en todas las unidades de codificacién mas profundas generadas a medida que la profundidad se
hace mas profunda. Por conveniencia de descripciéon, se describira ahora la codificacion por prediccion y la
transformacion basandose en una unidad de codificaciéon de una profundidad actual, en una unidad de codificacion
maxima.

El aparato 100 de codificacion de video puede seleccionar de manera diversa un tamafio o forma de una unidad de
datos para codificar los datos de imagen. Para codificar los datos de imagen, se realizan operaciones, tales como
codificacion de prediccion y codificacion por entropia, y en ese momento, puede usarse la misma unidad de datos
para todas las operaciones o pueden usarse diferentes unidades de datos para cada operacion.

Por ejemplo, el aparato 100 de codificacion de video puede seleccionar no Unicamente una unidad de codificacion
para codificar los datos de imagen, sino también una unidad de datos diferente de la unidad de codificacion para
realizar la codificacion por prediccion en los datos de imagen en la unidad de codificacion.
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Para realizar codificacién de prediccion en la unidad de codificaciéon maxima, la codificacion por prediccion puede
realizarse basandose en una unidad de codificacion que corresponde a una profundidad codificada, es decir,
basandose en una unidad de codificacion que ya no se divide mas en unidades de codificacion que corresponden a
una profundidad inferior. En lo sucesivo, la unidad de codificacién que ya no se divide mas y se vuelve una unidad
de base para codificacion de prediccion se denominara ahora como una ‘unidad de prediccion’. Una particion
obtenida dividiendo la unidad de prediccion puede incluir una unidad de prediccidon o una unidad de datos obtenida
dividiendo al menos una de una altura y una anchura de la unidad de prediccion.

Por ejemplo, cuando una unidad de codificacion de 2Nx2N (donde N es un entero positivo) ya no se divide mas y se
vuelve una unidad de prediccion de 2Nx2N, y un tamafio de una particion puede ser 2Nx2N, 2NxN, Nx2N o NxN.
Ejemplos de un tipo de particion incluyen particiones simétricas que se obtienen dividiendo simétricamente una
altura o anchura de la unidad de prediccion, particiones obtenidas dividiendo asimétricamente la altura o anchura de
la unidad de prediccion, tal como 1:n o n: 1, particiones que se obtienen dividiendo geométricamente la unidad de
prediccion, y particiones que tienen formas arbitrarias.

Un modo de prediccién de la unidad de prediccion puede ser al menos uno de un intra modo, un inter modo y un
modo de salto. Por ejemplo, puede realizarse el intra modo o el inter modo en la particion de 2Nx2N, 2NxN, Nx2N, o
NxN. También, puede realizarse el modo de salto Unicamente en la particion de 2Nx2N. La codificacién se realiza de
manera independiente en una unidad de prediccién en una unidad de codificacién, seleccionando de esta manera un
modo de prediccion que tiene un error de codificacién minimo.

El aparato 100 de codificacion de video puede realizar también la transformacion en los datos de imagen en una
unidad de codificacion basandose no Unicamente en la unidad de codificacién para codificar los datos de imagen,
sino también basandose en una unidad de datos que es diferente de la unidad de codificacion.

Para realizar la transformacién en la unidad de codificacion, la transformacion puede realizarse basandose en una
unidad de datos que tiene un tamafio menor o igual que la unidad de codificacion. Por ejemplo, la unidad de datos
para la transformaciéon puede incluir una unidad de datos para un intra modo y una unidad de datos para un inter
modo.

Una unidad de datos usada como una base de la transformacion se denominara ahora como una ‘unidad de
transformacion’. De manera similar a la unidad de codificacion, la unidad de transformaciéon en la unidad de
codificacion puede dividirse de manera recursiva en regiones con tamafio mas pequefio, de modo que la unidad de
transformacion puede determinarse de manera independiente en unidades de regiones. Por lo tanto, los datos
residuales en la unidad de codificacién pueden dividirse de acuerdo con la unidad de transformacién que tiene la
estructura de arbol de acuerdo con profundidades de transformacion.

Una profundidad de transformacién que indica el nimero de veces que se realiza division para alcanzar la unidad de
transformacion dividiendo la altura y anchura de la unidad de codificacion puede establecerse también en la unidad
de transformacion. Por ejemplo, en una unidad de codificacion actual de 2Nx2N, una profundidad de transformacion
puede ser 0 cuando el tamafo de una unidad de transformacién es 2Nx2N, puede ser 1 cuando el tamafo de una
unidad de transformacion es NXN, y puede ser 2 cuando el tamafio de una unidad de transformacion es N/2XN/2. Es
decir, la unidad de transformacién que tiene la estructura de arbol puede establecerse también de acuerdo con
profundidades de transformacion.

La informacién de codificacion de acuerdo con unidades de codificacién que corresponden a una profundidad
codificada no requiere Unicamente informacién acerca de la profundidad codificada, sino también acerca de
informacion relacionada con codificacion de prediccion y transformacion. Por consiguiente, el determinador 120 de
unidad de codificacion no determina Unicamente una profundidad codificada que tiene un error de codificacion
minimo, sino también determina un tipo de particién en una unidad de prediccién, un modo de prediccién de acuerdo
con unidades de prediccion, y un tamario de una unidad de transformacion para transformacion.

Las unidades de codificacion de acuerdo con una estructura de arbol en una unidad de codificacion maxima y un
procedimiento de determinaciéon de una particién, de acuerdo con las realizaciones de la presente invencion, se
describiran en detalle mas adelante con referencia a las Figuras 3 a 12.

El determinador 120 de unidad de codificacion puede medir un error de codificacion de unidades de codificacion mas
profundas de acuerdo con las profundidades usando Optimizacién de Tasa-Distorsion basandose en multiplicadores
de Lagrange.

La unidad 130 de salida emite los datos de imagen de la unidad de codificacion maxima, que se codifican basandose
en la al menos una profundidad codificada determinada por el determinador 120 de unidad de codificacién, e
informacién acerca del modo de codificacion de acuerdo con la profundidad codificada, en secuencias de bits.

Los datos de imagen codificados pueden obtenerse codificando datos residuales de una imagen.

La informacién acerca del modo de codificacion de acuerdo con profundidad codificada puede incluir informacion
acerca de la profundidad codificada, acerca del tipo de particién en la unidad de prediccion, el modo de prediccion y
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el tamanfo de la unidad de transformacion.

La informacién acerca de la profundidad codificada puede definirse usando informacion de divisién de acuerdo con
las profundidades, que indica si se realiza codificacion en unidades de codificacién de una profundidad inferior en
lugar de una profundidad actual. Si la profundidad actual de la unidad de codificacion actual es la profundidad
codificada, se codifican datos de imagen en la unidad de codificacién actual y se emiten, y por lo tanto la informacion
de division puede definirse para no dividir la unidad de codificaciéon actual a una profundidad inferior. Como
alternativa, si la profundidad actual de la unidad de codificacion actual no es la profundidad codificada, la
codificacion se realiza en la unidad de codificacion de la profundidad inferior, y por lo tanto la informacion de division
puede definirse para dividir la unidad de codificaciéon actual para obtener las unidades de codificacién de la
profundidad inferior.

Si la profundidad actual no es la profundidad codificada, se realiza codificaciéon en la unidad de codificacion que se
divide en la unidad de codificacién de la profundidad inferior. Puesto que existe al menos una unidad de codificaciéon
de la profundidad inferior en una unidad de codificacion de la profundidad actual, la codificacién se realiza de
manera repetitiva en cada unidad de codificacion de la profundidad inferior, y por lo tanto la codificacion puede
realizarse de manera recursiva para las unidades de codificacion que tienen la misma profundidad.

Puesto que se determinan las unidades de codificacién que tienen una estructura de arbol para una unidad de
codificacion maxima, y se determina la informacion acerca de al menos un modo de codificacion para una unidad de
codificacién de una profundidad codificada, puede determinarse informacién acerca de al menos un modo de
codificacion para una unidad de codificacion maxima. También, una profundidad codificada de los datos de imagen
de la unidad de codificacion maxima puede ser diferente de acuerdo con las localizaciones puesto que los datos de
imagen se dividen jerarquicamente de acuerdo con las profundidades, y por lo tanto la informacion acerca de la
profundidad codificada y el modo de codificacion puede establecerse para los datos de imagen.

Por consiguiente, la unidad 130 de salida puede asignar informacion de codificacion acerca de una correspondiente
profundidad codificada y un modo de codificaciéon a al menos una de la unidad de codificacion, la unidad de
prediccion y una unidad minima incluidas en la unidad de codificacion maxima.

La unidad minima de acuerdo con una realizacién de la presente invenciéon es una unidad de datos rectangular
obtenida dividiendo por 4 la unidad de codificacion minima que constituye la profundidad mas inferior. Como
alternativa, la unidad minima puede ser una unidad de datos rectangular maxima que puede estar incluida en todas
las unidades de codificacion, unidades de prediccion, unidades de particion y unidades de transformacion incluidas
en la unidad de codificacion maxima.

Por ejemplo, la informacion de codificacion emitida a través de la unidad 130 de salida puede clasificarse en
informacion de codificacion de acuerdo con unidades de codificacién, e informacion de codificacion de acuerdo con
unidades de prediccion. La informacién de codificacién de acuerdo con las unidades de codificacién puede incluir la
informacion acerca del modo de prediccion y acerca del tamafio de las particiones. La informacién de codificacion de
acuerdo con las unidades de prediccion puede incluir informacion acerca de una direcciéon estimada de un inter
modo, acerca de un indice de imagen de referencia del inter modo, acerca de un vector de movimiento, acerca de un
componente de crominancia de un intra modo, y acerca de un procedimiento de interpolacion del intra modo.
También, informacion acerca de un tamano maximo de la unidad de codificacion definida de acuerdo con
instantaneas, cortes, o GOP, y la informacion acerca de una profundidad maxima pueden insertarse en un
encabezamiento de una secuencia de bits.

En el aparato 100 de codificacion de video, la unidad de codificacion mas profunda puede ser una unidad de
codificacién obtenida dividiendo por dos una altura o anchura de una unidad de codificacion de una profundidad
superior, que esta una capa por encima. En otras palabras, cuando el tamafo de la unidad de codificacién de la
profundidad actual es 2Nx2N, el tamafio de la unidad de codificacion de la profundidad inferior es NxN. También, la
unidad de codificacién de la profundidad actual que tiene el tamafio de 2Nx2N puede incluir un nimero maximo de 4
unidades de codificacion de la profundidad inferior.

Por consiguiente, el aparato 100 de codificacion de video puede formar las unidades de codificacion que tienen la
estructura de arbol determinando unidades de codificacion que tienen una forma 6ptima y un tamafo 6ptimo para
cada unidad de codificacion maxima, basandose en el tamafio de la unidad de codificacion maxima y la profundidad
maxima determinadas considerando caracteristicas de la instantanea actual. También, puesto que puede realizarse
codificacion en cada unidad de codificacion maxima usando uno cualquiera de diversos modos de prediccion y
transformaciones, puede determinarse un modo de codificacion éptimo considerando caracteristicas de la unidad de
codificacion de diversos tamafios de imagen.

Por lo tanto, si se codifica una imagen que tiene alta resolucién o una gran cantidad de datos en un macrobloque
convencional, un numero de macrobloques por instantanea aumenta excesivamente. Por consiguiente, un nimero
de piezas de informacion comprimida generadas para cada macrobloque aumenta, y por lo tanto es dificil transmitir
la informacion comprimida y la eficacia de compresion de datos se reduce. Sin embargo, usando el aparato 100 de
codificacion de video, puede aumentarse la eficacia de compresiéon de imagen puesto que se ajusta una unidad de
codificacién mientras se consideran caracteristicas de una imagen mientras aumenta un tamafio maximo de una
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unidad de codificacion mientras se considera un tamafio de la imagen.

La Figura 2 es un diagrama de bloques de un aparato 200 de decodificacion de video, de acuerdo con una
realizacién de la presente invencion.

El aparato 200 de decodificacion de video incluye un receptor 210, un extractor 220 de datos de imagen e
informacion de codificacion, y un decodificador 230 de datos de imagen. Las definiciones de diversos términos, tales
como una unidad de codificacién, una profundidad, una unidad de prediccién, una unidad de transformacion, e
informacion acerca de diversos modos de codificacion, para diversas operaciones del aparato 200 de decodificacion
de video son idénticas a aquellos descritos con referencia a la Figura 1 y al aparato 100 de codificacion de video.

El receptor 210 recibe y analiza una secuencia de bits de un video codificado. El extractor 220 de datos de imagen e
informacion de codificacion extrae datos de imagen codificados para cada unidad de codificaciéon de la secuencia de
bits analizada, en el que las unidades de codificacion tienen una estructura de arbol de acuerdo con cada unidad de
codificacién maxima, y emite los datos de imagen extraidos al decodificador 230 de datos de imagen. El extractor
220 de datos de imagen e informacion de codificacion puede extraer informacion acerca de un tamafio maximo de
una unidad de codificacion de una instantanea actual, desde un encabezamiento acerca de la instantanea actual.

También, el extractor 220 de datos de imagen e informacioén de codificacion extrae informacién acerca de una
profundidad codificada y un modo de codificacion para las unidades de codificacion que tienen una estructura de
arbol de acuerdo con cada unidad de codificacion maxima, desde la secuencia de bits analizada. La informacion
extraida acerca de la profundidad codificada y el modo de codificacion se emite al decodificador 230 de datos de
imagen. En oftras palabras, los datos de imagen en una secuencia de bits se dividen en la unidad de codificacion
maxima de modo que el decodificador 230 de datos de imagen decodifica los datos de imagen para cada unidad de
codificacion maxima.

La informacién acerca de la profundidad codificada y el modo de codificacion de acuerdo con la unidad de
codificacion maxima puede establecerse para informacién acerca de al menos una unidad de codificacion que
corresponde a la profundidad codificada, y la informacion acerca de un modo de codificacion puede incluir
informacion acerca de un tipo de particion de una unidad de codificacidon correspondiente que corresponde a la
profundidad codificada, acerca de un modo de prediccién, y un tamafio de una unidad de transformacion. También,
la informacién de division de acuerdo con las profundidades puede extraerse como la informacién acerca de la
profundidad codificada.

La informacion acerca de la profundidad codificada y el modo de codificacion de acuerdo con cada unidad de
codificacién maxima extraida por el extractor 220 de datos de imagen e informacién de codificacion es informacion
acerca de una profundidad codificada y un modo de codificacion determinado para generar un error de codificacion
minimo cuando un codificador, tal como el aparato 100 de codificacion de video, realiza codificacion de manera
repetitiva para cada unidad de codificacion mas profunda de acuerdo con las profundidades de acuerdo con cada
unidad de codificacion maxima. Por consiguiente, el aparato 200 de decodificacién de video puede restaurar una
imagen decodificando los datos de imagen de acuerdo con una profundidad codificada y un modo de codificacion
que genera el error de codificacién minimo.

Puesto que la informacion de codificacién acerca de la profundidad codificada y el modo de codificacion puede
asignarse a una unidad de datos predeterminada de entre una unidad de codificacion correspondiente, una unidad
de prediccion y una unidad minima, el extractor 220 de datos de imagen e informacién de codificacion puede extraer
la informacion acerca de la profundidad codificada y el modo de codificacion de acuerdo con las unidades de datos
predeterminadas. Las unidades de datos predeterminadas a las que se asigna la misma informacién acerca de la
profundidad codificada y el modo de codificacion pueden inferirse para que sean las unidades de datos incluidas en
la misma unidad de codificacion maxima.

El decodificador 230 de datos de imagen restaura la instantanea actual decodificando los datos de imagen en cada
unidad de codificacion maxima basandose en la informacién acerca de la profundidad codificada y el modo de
codificacién de acuerdo con las unidades de codificacion maxima. En otras palabras, el decodificador 230 de datos
de imagen puede decodificar los datos de imagen codificados basandose en la informacion extraida acerca del tipo
de particiéon, el modo de prediccién, y la unidad de transformacion para cada unidad de codificacion de entre las
unidades de codificacién que tienen la estructura de arbol incluidas en cada unidad de codificacién maxima. Un
procedimiento de decodificacion puede incluir prediccion que incluye intra prediccion y compensacion de movimiento
y transformacién inversa. La transformacion inversa puede realizarse de acuerdo con un procedimiento de
transformacion ortogonal inversa o transformacion de nimeros enteros inversa.

El decodificador 230 de datos de imagen puede realizar intra prediccion o compensacion de movimiento de acuerdo
con una particion y un modo de prediccion de cada unidad de codificacion, basandose en la informacion acerca del
tipo de particion y el modo de prediccion de la unidad de prediccion de la unidad de codificacion de acuerdo con
profundidades codificadas.

También, el decodificador 230 de datos de imagen puede realizar transformacién inversa de acuerdo con cada
unidad de transformacion en la unidad de codificacion, basandose en la informacién acerca del tamano de la unidad
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de transformacién de la unidad de codificacién de acuerdo con profundidades codificadas, para realizar la
transformacion inversa de acuerdo con unidades de codificacion maxima.

El decodificador 230 de datos de imagen puede determinar al menos una profundidad codificada de una unidad de
codificacion maxima actual usando informacion de division de acuerdo con las profundidades. Si la informacién de
divisién indica que los datos de imagen ya no se dividen mas en la profundidad actual, la profundidad actual es una
profundidad codificada. Por consiguiente, el decodificador 230 de datos de imagen puede decodificar datos
codificados de al menos una unidad de codificacién que corresponde a cada profundidad codificada en la unidad de
codificacidon maxima actual usando la informacién acerca del tipo de particion de la unidad de prediccion, el modo de
prediccion y el tamafio de la unidad de transformacion para cada unidad de codificacion que corresponde a la
profundidad codificada, y emitir los datos de imagen de la unidad de codificacion maxima actual.

En otras palabras, pueden reunirse las unidades de datos que contienen la informacién de codificacion que incluye
la misma informacién de division observando la informacion de codificacion establecida asignada para la unidad de
datos predeterminada de entre la unidad de codificacion, la unidad de prediccion y la unidad minima, y las unidades
de datos recopiladas pueden considerarse que son una unidad de datos a decodificarse por el decodificador 230 de
datos de imagen en el mismo modo de codificacion.

El aparato 200 de decodificacion de video puede obtener informacién acerca de al menos una unidad de codificacion
que genera el error de codificacién minimo cuando se realiza de manera recursiva codificacion para cada unidad de
codificacion maxima, y puede usar la informacién para decodificar la instantanea actual. En otras palabras, pueden
decodificarse las unidades de codificacion que tienen la estructura de arbol determinadas para que sean las
unidades de codificacion 6ptima en cada unidad de codificacion maxima. También, se determina el tamafio maximo
de unidad de codificacion considerando la resolucion y una cantidad de datos de imagen.

Por consiguiente, incluso si los datos de imagen tienen alta resolucion y una gran cantidad de datos, los datos de
imagen pueden decodificarse de manera eficaz y restaurarse usando un tamafo de una unidad de codificacion y un
modo de codificacién, que se determinan de manera adaptativa de acuerdo con caracteristicas de los datos de
imagen, usando informacién acerca de un modo de codificacion éptimo recibido de un codificador.

Un procedimiento de determinacién de unidades de codificaciéon que tienen una estructura de arbol, una unidad de
prediccion, y una unidad de transformacion, de acuerdo con una realizacion de la presente invencion, se describira
ahora con referencia a las Figuras 3 a 13.

La Figura 3 es un diagrama para describir un concepto de unidades de codificacion de acuerdo con una realizacion
de la presente invencion.

Un tamafio de una unidad de codificacion puede expresarse en anchura x altura, y puede ser 64x64, 32x32, 16x16 y
8x8. Una unidad de codificacion de 64x64 puede dividirse en particiones de 64x64, 64x32, 32x64 o 32x32, y una
unidad de codificacion de 32x32 puede dividirse en particiones de 32x32, 32x16, 16x32 o 16x16, una unidad de
codificacion de 16x16 puede dividirse en particiones de 16x16, 16x8, 8x16 u 8x8, y una unidad de codificacion de
8x8 puede dividirse en particiones de 8x8, 8x4, 4x8 o 4x4.

En los datos 310 de video, una resolucién es 1920x1080, un tamafio maximo de una unidad de codificacion es 64, y
una profundidad maxima es 2. En los datos 320 de video, una resolucion es 1920x1080, un tamafio maximo de una
unidad de codificacién es 64, y una profundidad maxima es 3. En los datos 330 de video, una resolucion es
352x288, un tamafio maximo de una unidad de codificaciéon es 16, y una profundidad maxima es 1. La profundidad
maxima mostrada en la Figura 3 indica un nimero total de divisiones de una unidad de codificacion maxima a una
unidad de decodificacion minima.

Si una resolucion es alta o una cantidad de datos es grande, un tamafio maximo de una unidad de codificacion
puede ser grande para no Unicamente aumentar la eficacia de codificacion sino también para reflejar de manera
precisa caracteristicas de una imagen. Por consiguiente, el tamafio maximo de la unidad de codificacion de los datos
310y 320 de video que tienen la resolucién mas alta que los datos 330 de video puede ser 64.

Puesto que la profundidad maxima de los datos 310 de video es 2, las unidades 315 de codificacién de los datos
310 de video pueden incluir una unidad de codificacién maxima que tiene un tamafio de eje largo de 64, y unidades
de codificacion que tienen tamafios de eje largo de 32 y 16 puesto que las profundidades se hacen profundas a dos
capas dividiendo la unidad de codificacién maxima dos veces. Mientras tanto, puesto que la profundidad maxima de
los datos 330 de video es 1, las unidades 335 de codificacién de los datos 330 de video pueden incluir una unidad
de codificacion maxima que tiene un tamario de eje largo de 16, y unidades de codificacion que tienen un tamafio de
eje largo de 8 puesto que las profundidades se hacen profundas a una capa dividiendo la unidad de codificacion
maxima una vez.

Puesto que la profundidad maxima de los datos 320 de video es 3, las unidades 325 de codificacién de los datos
320 de video pueden incluir una unidad de codificacion maxima que tiene un tamafo de eje largo de 64, y unidades
de codificaciéon que tienen tamafos de eje largo de 32, 16 y 8 puesto que las profundidades se hacen profundas a 3
capas dividiendo la unidad de codificacién maxima tres veces. A medida que una profundidad se hace profunda,
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puede expresarse de manera precisa informacion detallada.

La Figura 4 es un diagrama de bloques de un codificador 400 de imagen basado en unidades de codificacion, de
acuerdo con una realizacién de la presente invencion.

El codificador 400 de imagen realiza operaciones del determinador 120 de unidad de codificacion del aparato 100 de
codificacion de video para codificar datos de imagen. En otras palabras, un intra predictor 410 realiza intra
prediccion en unidades de codificacion en un intra modo, de entre un fotograma 405 actual, y un estimador 420 de
movimiento y un compensador 425 de movimiento realizan inter estimacion y compensacion de movimiento en
unidades de codificacion en un inter modo de entre el fotograma 405 actual usando el fotograma 405 actual y un
fotograma 495 de referencia.

Los datos emitidos desde el intra predictor 410, el estimador 420 de movimiento, y el compensador 425 de
movimiento se emiten como un coeficiente de transformacién cuantificado a través de un transformador 430 y un
cuantificador 440. El coeficiente de transformacion cuantificado se restaura como datos en un dominio espacial a
través de un cuantificador 460 inverso y un transformador 470 inverso, y los datos restaurados en el dominio
espacial se emiten como el fotograma 495 de referencia después de post-procesarse a través de una unidad 480 de
desbloqueo y una unidad 490 de filtracion de bucle. El coeficiente de transformacion cuantificado puede emitirse
como una secuencia de bits 455 a través de un codificador 450 por entropia.

Para que se aplique el codificador 400 de imagen en el aparato 100 de codificacion de video, todos los elementos
del codificador 400 de imagen, es decir, el intra predictor 410, el estimador 420 de movimiento, el compensador 425
de movimiento, el transformador 430, el cuantificador 440, el codificador 450 por entropia, el cuantificador 460
inverso, el transformador 470 inverso, la unidad 480 de desbloqueo, y la unidad de filtracion en bucle 490 realizan
operaciones basandose en cada unidad de codificacion de entre unidades de codificacién que tienen una estructura
de arbol mientras se considera la profundidad maxima de cada unidad de codificacion maxima.

Especificamente, el intra predictor 410, el estimador 420 de movimiento, y el compensador 425 de movimiento
determinan particiones y un modo de prediccion de cada unidad de codificacion de entre las unidades de
codificacion que tienen una estructura de arbol mientras se considera el tamafio maximo y la profundidad maxima de
una unidad de codificacion maxima actual, y el transformador 430 determina el tamafio de la unidad de
transformacion en cada unidad de codificaciéon de entre las unidades de codificacion que tienen una estructura de
arbol.

La Figura 5 es un diagrama de bloques de un decodificador 500 de imagen basado en unidades de codificacion, de
acuerdo con una realizacién de la presente invencion.

Un analizador 510 analiza datos de imagen codificados a decodificarse e informacion acerca de codificacion
requerida para decodificacion de una secuencia de bits 505. Los datos de imagen codificados se emiten como datos
cuantificados inversos a través de un decodificador 520 por entropia y un cuantificador 530 inverso, y los datos
cuantificados inversos se restauran a datos de imagen en un dominio espacial a través de un transformador 540
inverso.

Un intra predictor 550 realiza intra prediccidon en unidades de codificacion en un intra modo con respecto a los datos
de imagen en el dominio espacial, y un compensador 560 de movimiento realiza compensacion de movimiento en
unidades de codificacion en un inter modo usando un fotograma 585 de referencia.

Los datos de imagen en el dominio espacial, que se pasan a través del intra predictor 550 y el compensador 560 de
movimiento, puede emitirse como un fotograma 595 restaurado después de post-procesarse a través de una unidad
570 de desbloqueo y una unidad 580 de filtracion de bucle. También, los datos de imagen, que se post-procesan a
través de la unidad 570 de desbloqueo y la unidad 580 de filtracion en bucle, pueden emitirse como el fotograma 585
de referencia.

Para decodificar los datos de imagen en el decodificador 230 de datos de imagen del aparato 200 de decodificacion
de video, el decodificador 500 de imagen puede realizar operaciones que se realizan después de que se realizan las
operaciones del analizador 510.

Para que el decodificador 500 de imagen se aplique en el aparato 200 de decodificacion de video, todos los
elementos del decodificador 500 de imagen, es decir, el analizador 510, el decodificador 520 por entropia, €l
cuantificador 530 inverso, el transformador 540 inverso, el intra predictor 550, el compensador 560 de movimiento, la
unidad 570 de desbloqueo, y la unidad 580 de filtracion en bucle realizan operaciones basandose en unidades de
codificacién que tienen una estructura de arbol para cada unidad de codificacién maxima.

Especificamente, la intra prediccion 550 y el compensador 560 de movimiento realizan operaciones basandose en
particiones y un modo de prediccion para cada una de las unidades de codificacién que tienen una estructura de
arbol, y el transformador 540 inverso realiza operaciones basandose en un tamafio de una unidad de transformacion
para cada unidad de codificacion.

La Figura 6 es un diagrama que ilustra unidades de codificacion mas profundas de acuerdo con las profundidades, y
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particiones, de acuerdo con una realizacién de la presente invencion.

El aparato 100 de codificacion de video y el aparato 200 de decodificacion de video usan unidades de codificacion
jerarquica para considerar caracteristicas de una imagen. Puede determinarse de manera adaptativa una altura
maxima, una anchura maxima, y una profundidad maxima de unidades de codificacion de acuerdo con las
caracteristicas de la imagen, o puede establecerse de manera diferente por un usuario. Pueden determinarse
tamafnos de unidades de codificacion mas profundas de acuerdo con las profundidades de acuerdo con el tamario
maximo predeterminado de la unidad de codificacion.

En una estructura 600 jerarquica de unidades de codificacion, de acuerdo con una realizacion de la presente
invencion, la altura maxima y la anchura maxima de las unidades de codificacion son cada una 64, y la profundidad
maxima es 4. Puesto que una profundidad se hace profunda a lo largo de un eje vertical de la estructura 600
jerarquica, se divide cada una de una altura y una anchura de la unidad de codificacion mas profunda. También, una
unidad de prediccion y particiones, que son las bases para codificacion de prediccion de cada unidad de codificacion
mas profunda, se muestran a lo largo de un eje horizontal de la estructura 600 jerarquica.

En otras palabras, una unidad 610 de codificacion es una unidad de codificacién maxima en la estructura 600
jerarquica, en el que una profundidad es 0 y un tamafio, es decir, una altura por anchura, es 64x64. La profundidad
se hace profunda a lo largo del eje vertical, y existe una unidad 620 de codificacién que tiene un tamafo de 32x32 y
una profundidad de 1, una unidad 630 de codificacion que tiene un tamafio de 16x16 y una profundidad de 2, una
unidad 640 de codificacion que tiene un tamafo de 8x8 y una profundidad de 3, y una unidad 650 de codificacion
que tiene un tamafo de 4x4 y una profundidad de 4. La unidad 650 de codificacion que tiene el tamafio de 4x4 y la
profundidad de 4 es una unidad de codificacién minima.

La unidad de prediccion y las particiones de una unidad de codificacion estan dispuestas a lo largo del eje horizontal
de acuerdo con cada profundidad. En otras palabras, si la unidad 610 de codificacién que tiene el tamafo de 64x64
y la profundidad de O es una unidad de prediccion, la unidad de prediccion puede dividirse en particiones incluidas
en la unidad 610 de codificacién, es decir una particion 610 que tiene un tamafio de 64x64, particiones 612 que
tienen el tamafo de 64x32, particiones 614 que tienen el tamafio de 32x64, o particiones 616 que tienen el tamario
de 32x32.

De manera similar, una unidad de predicciéon de la unidad 620 de codificacion que tiene el tamarfio de 32x32 y la
profundidad de 1 puede dividirse en particiones incluidas en la unidad 620 de codificacion, es decir una particion 620
que tiene un tamano de 32x32, particiones 622 que tienen un tamano de 32x16, particiones 624 que tienen un
tamafio de 16x32, y particiones 626 que tienen un tamafo de 16x16.

De manera similar, una unidad de prediccion de la unidad 630 de codificacion que tiene el tamarfio de 16x16 y la
profundidad de 2 puede dividirse en particiones incluidas en la unidad 630 de codificacion, es decir una particiéon que
tiene un tamafo de 16x16 incluida en la unidad 630 de codificacion, particiones 632 que tienen un tamafo de 16x8,
particiones 634 que tienen un tamafo de 8x16, y particiones 636 que tienen un tamafo de 8x8.

De manera similar, una unidad de prediccion de la unidad 640 de codificacion que tiene el tamafio de 8x8 y la
profundidad de 3 puede dividirse en particiones incluidas en la unidad 640 de codificacion, es decir una particion que
tiene un tamafo de 8x8 incluido en la unidad 640 de codificacién, particiones 642 que tienen un tamafo de 8x4,
particiones 644 que tienen un tamafio de 4x8, y particiones 646 que tienen un tamafo de 4x4.

La unidad 650 de codificacion que tiene el tamafio de 4x4 y la profundidad de 4 es la unidad de codificaciéon minima
y una unidad de codificacion de la profundidad mas inferior. Una unidad de prediccion de la unidad 650 de
codificacion se asigna Unicamente a una particion que tiene un tamafo de 4x4.

Para determinar la al menos una profundidad codificada de las unidades de codificacion que constituyen la unidad
610 de codificacién maxima, el determinador 120 de unidad de codificacién del aparato 100 de codificaciéon de video
realiza codificacion para unidades de codificacién que corresponden a cada profundidad incluida en la unidad 610 de
codificacion maxima.

Un nimero de unidades de codificacion mas profundas de acuerdo con las profundidades que incluyen datos en el
mismo intervalo y el mismo tamafio aumenta a medida que la profundidad se hace mas profunda. Por ejemplo, se
requieren cuatro unidades de codificacion que corresponden a una profundidad de 2 para cubrir datos que estan
incluidos en una unidad de codificacion que corresponde a una profundidad de 1. Por consiguiente, para comparar
resultados de codificaciéon de los mismos datos de acuerdo con las profundidades, se codifica cada una de la unidad
de codificacion que corresponde a la profundidad de 1 y cuatro unidades de codificacion que corresponden a la
profundidad de 2.

Para realizar la codificacion para una profundidad actual de entre las profundidades, puede seleccionarse un error
de codificacion minimo para la profundidad actual realizando codificacién para cada unidad de prediccion en las
unidades de codificaciéon que corresponden a la profundidad actual, a lo largo del eje horizontal de la estructura 600
jerarquica. Como alternativa, puede buscarse el error de codificacion minimo comparando los errores minimos de
codificacion de acuerdo con las profundidades y realizando codificacién para cada profundidad a medida que la
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profundidad se hace mas profunda a lo largo del eje vertical de la estructura 600 jerarquica. Una profundidad y una
particion que tienen el error de codificacion minimo en la unidad 610 de codificacién pueden seleccionarse como la
profundidad codificada y un tipo de particion de la unidad 610 de codificacion.

La Figura 7 es un diagrama para describir una relacion entre una unidad 710 de codificacion y unidades 720 de
transformacion, de acuerdo con una realizacion de la presente invencion.

El aparato 100 o 200 de codificacion de video codifica o decodifica una imagen de acuerdo con unidades de
codificacién que tienen tamafos menores o iguales que una unidad de codificacion maxima para cada unidad de
codificacién maxima. Pueden seleccionarse tamarios de unidades de transformacion para transformacién durante la
codificacion basandose en unidades de datos que ya no son mayores que una unidad de codificacion
correspondiente.

Por ejemplo, en el aparato 100 o 200 de codificacién de video, si un tamafo de la unidad 710 de codificacion es
64x64, la transformacién puede realizarse usando las unidades 720 de transformacién que tienen un tamafo de
32x32.

También, los datos de la unidad 710 de codificacién que tiene el tamafio de 64x64 pueden codificarse realizando la
transformacion en cada una de las unidades de transformacion que tienen el tamafio de 32x32, 16x16, 8x8 y 4x4,
que son menores que 64x64, y a continuacion puede seleccionarse una unidad de transformacion que tiene el error
de codificaciéon minimo.

La Figura 8 es un diagrama para describir informacion de codificacion de unidades de codificacion que corresponden
a una profundidad codificada, de acuerdo con una realizacién de la presente invencion.

La unidad 130 de salida del aparato 100 de codificacion de video puede codificar y transmitir informacién 800 acerca
de un tipo de particién, informaciéon 810 acerca de un modo de prediccion, e informacion 820 acerca de un tamarfo
de una unidad de transformacién para cada unidad de codificaciéon que corresponde a una profundidad codificada,
como informacion acerca de un modo de codificacion.

La informacién 800 indica informacién acerca de una forma de una particién obtenida dividiendo una unidad de
prediccion de una unidad de codificaciéon actual, en la que la particion es una unidad de datos para codificacion de
prediccion la unidad de codificacion actual. Por ejemplo, una unidad de codificacion actual CU_0 que tiene un
tamano de 2Nx2N puede dividirse en una cualquiera de una particiéon 802 que tiene un tamafo de 2Nx2N, una
particion 804 que tiene un tamafio de 2NxN, una particion 806 que tiene un tamafio de Nx2N, y una particion 808
que tiene un tamano de NxN. En este punto, la informaciéon 800 acerca de un tipo de particién se establece para
indicar una de la particion 804 que tiene un tamafo de 2NxN, la particiéon 806 que tiene un tamafio de Nx2N, y la
particion 808 que tiene un tamario de NxN.

La informacion 810 indica un modo de prediccidon de cada particion. Por ejemplo, la informacion 810 puede indicar
un modo de codificacién de prediccion realizado en una particién indicado por la informaciéon 800, es decir, un intra
modo 812, un inter modo 814, o un modo de salto 816.

La informacién 820 indica una unidad de transformacién para que esté basada cuando se realiza transformacion en
una unidad de codificaciéon actual. Por ejemplo, la unidad de transformacion puede ser una primera unidad 822 de
intra transformacion, una segunda unidad 824 de intra transformacion, una primera unidad 826 de inter
transformacion, o una segunda unidad 828 de intra transformacion.

El extractor 220 de datos de imagen e informacién de codificacion del aparato 200 de decodificacion de video puede
extraer y usar la informacion 800, 810 y 820 para decodificacion, de acuerdo con cada unidad de codificacion mas
profunda

La Figura 9 es un diagrama de unidades de codificacion mas profundas de acuerdo con las profundidades, de
acuerdo con una realizacién de la presente invencion.

La informacién de divisién puede usarse para indicar un cambio de una profundidad. La informacion de division
indica si una unidad de codificacion de una profundidad actual se divide en unidades de codificacion de una
profundidad inferior.

Una unidad 910 de prediccién para codificar por prediccion una unidad 900 de codificacion que tiene una
profundidad de 0 y un tamafio de 2N_Ox2N_0 puede incluir particiones de un tipo 912 de particién que tiene un
tamano de 2N_0x2N_0, un tipo 914 de particion que tiene un tamafio de 2N_OxN_0, un tipo 916 de particion que
tiene un tamano de N_Ox2N_0, y un tipo 918 de particién que tiene un tamafio de N_OxN_0. La Figura 9 unicamente
ilustra los tipos 912 a 918 de particion que se obtienen dividiendo simétricamente la unidad 910 de prediccion, pero
un tipo de particion no esta limitado a lo mismo, y las particiones de la unidad 910 de prediccion pueden incluir
particiones asimétricas, particiones que tienen una forma predeterminada, y particiones que tienen una forma
geométrica.

La codificacion de prediccidon se realiza de manera repetitiva en una particion que tiene un tamafio de 2N_0x2N_0,
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dos particiones que tienen un tamafo de 2N_OxN_0, dos particiones que tienen un tamafo de N_0x2N_0, y cuatro
particiones que tienen un tamafio de N_0xN_0, de acuerdo con cada tipo de particién. La codificacion por prediccion
en un intra modo y un inter modo puede realizarse en las particiones que tienen los tamafios de 2N_O0x2N_0,
N_Ox2N_0, 2N_O0xN_0 y N_OxN_0. La codificaciéon por prediccion en un modo de salto se realiza unicamente en la
particion que tiene el tamafio de 2N_0x2N_0.

Si un error de codificacion es el mas pequeiio en uno de los tipos 912 a 916 de particién que tienen los tamafios de
2N_0x2N_0, 2N_0xN_0, y N_0x2N_0, la unidad 910 de prediccion no puede dividirse en una profundidad inferior.

Si el error de codificacién es el mas pequefo en el tipo 918 de particion que tiene el tamafio de N_OxN_0, una
profundidad se cambia de 0 a 1 para dividir el tipo 918 de particidon en la operaciéon 920, y se realiza de manera
repetitiva codificacion en unidades 930 de codificacion que tienen una profundidad de 2 y un tamafio de N_OxN_0
para buscar un error de codificacién minimo.

Una unidad 940 de prediccion para codificar por prediccion la unidad 930 de codificacién que tiene una profundidad
de 1 y un tamafo de 2N_1x2N_1 (=N_OxN_0) puede incluir particiones de un tipo 942 de particion que tiene un
tamano de 2N_1x2N_1, un tipo 944 de particion que tiene un tamafio de 2N_1xN_1, un tipo 946 de particion que
tiene un tamafio de N_1x2N_1, y un tipo 948 de particion que tiene un tamafio de N_1xN_1.

Si un error de codificacion es el mas pequefio en el tipo 948 de particién que tiene el tamafio de N_1XN_1, una
profundidad se cambia de 1 a 2 para dividir el tipo 948 de particién en la operacion 950, y se realiza codificacion de
manera repetitiva en las unidades 960 de codificacion, que tienen una profundidad de 2 y un tamafio de N_2xN_2
para buscar un error de codificacién minimo.

Cuando una profundidad maxima es d, puede realizarse operacion de divisién de acuerdo con cada profundidad
hasta cuando una profundidad se vuelve d-1, y la informaciéon de divisién puede codificarse hasta cuando una
profundidad es una de 0 a d-2. En otras palabras, cuando se realiza codificacién hasta cuando la profundidad es d-1
después de que una unidad de codificacién que corresponde a una profundidad de d-2 se divide en la operaciéon
970, una unidad 990 de prediccién para codificacion de prediccion de una unidad 980 de codificacién que tiene una
profundidad de d-1 y un tamafio de 2N_(d-1)x2N_(d-1) puede incluir particiones de un tipo 992 de particion que tiene
un tamario de 2N_(d-1)x2N_(d-1), un tipo 994 de particion que tiene un tamafio de 2N_(d-1)xN_(d-1), un tipo 996 de
particion que tiene un tamafo de N_(d-1)x2N_(d-1), y un tipo 998 de particién que tiene un tamafo de N_(d-1)xN_(d-
1).

Puede realizarse de manera repetitiva codificacién de prediccion en la particion que tiene un tamafio de 2N_(d-
1)x2N_(d-1), dos particiones que tienen un tamafio de 2N_(d-1)xN_(d-1), dos particiones que tienen un tamafio de
N_(d-1)x2N_(d-1), cuatro particiones que tienen un tamarfio de N_(d-1)xN_(d-1) de entre los tipos 992 a 998 de
particion para buscar un tipo de particién que tiene un error de codificacion minimo.

Incluso cuando el tipo 998 de particion que tiene el tamafio de N_(d-1)xN_(d-1) tiene el error de codificacion minimo,
puesto que una profundidad maxima es d, una unidad de codificacion CU_(d-1) que tiene una profundidad de d-1 ya
no se divide mas a una profundidad inferior, y una profundidad codificada para las unidades de codificacion que
constituyen una unidad 900 de codificacion maxima actual se determina para que sea d-1y un tipo de particion de la
unidad 900 de codificacion maxima actual puede determinarse que es N_(d-1)xN_(d-1). También, puesto que la
profundidad maxima es d y una unidad 980 de codificacion minima que tiene una profundidad mas inferior de d-1 ya
no se divide mas a una profundidad inferior, no se establece informacion de division para la unidad 980 de
codificacion minima.

Una unidad 999 de datos puede ser una ‘unidad minima’ para la unidad de codificacién maxima actual. Una unidad
minima de acuerdo con una realizacion de la presente invencién puede ser una unidad de datos rectangular
obtenida dividiendo por 4 una unidad 980 de codificacién minima. Realizando la codificacién de manera repetitiva, el
aparato 100 de codificacion de video puede seleccionar una profundidad que tiene el error de codificacion minimo
comparando errores de codificacion de acuerdo con las profundidades de la unidad 900 de codificacion para
determinar una profundidad codificada, y establecer un tipo de particién y un modo de prediccion correspondientes
como un modo de codificacion de la profundidad codificada.

Como tal, los errores de codificacion minimos de acuerdo con las profundidades se comparan en todas las
profundidades de 1 a d, y puede determinarse una profundidad que tiene el error de codificacion minimo como una
profundidad codificada. La profundidad codificada, el tipo de particiéon de la unidad de prediccion, y el modo de
prediccion pueden codificase y transmitirse como informacion acerca de un modo de codificacion. También, puesto
que una unidad de codificacién se divide de una profundidad de 0 a una profundidad codificada, Unicamente se
establece informacion de division de la profundidad codificada a 0, y la informacién de division de las profundidades
excluyendo la profundidad codificada se establece a 1.

El extractor 220 de datos de imagen e informacion de codificacion del aparato 200 de decodificacion de video puede
extraer y usar la informacion acerca de la profundidad codificada y la unidad de prediccion de la unidad 900 de
codificacién para decodificar la particion 912. El aparato 200 de decodificaciéon de video puede determinar una
profundidad, en el que la informacién de divisién es 0, como una profundidad codificada usando informacion de
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division de acuerdo con las profundidades, y usar informacion acerca de un modo de codificacion de la
correspondiente profundidad para decodificacion.

Las Figuras 10 a 12 son diagramas para describir una relacion entre unidades 1010 de codificacion, unidades 1060
de prediccion, y unidades 1070 de transformacion, de acuerdo con una realizacion de la presente invencion.

Las unidades 1010 de codificacion son unidades de codificaciéon que tienen una estructura de arbol, que
corresponden a profundidades codificadas determinadas por el aparato 100 de codificaciéon de video, en una unidad
de codificacion maxima. Las unidades 1060 de prediccion son particiones de unidades de prediccion de cada una de
las unidades 1010 de codificacion, y las unidades 1070 de transformacién son unidades de transformacion de cada
una de las unidades 1010 de codificacion.

Cuando una profundidad de una unidad de codificacion maxima es 0 en las unidades 1010 de codificacién, las
profundidades de las unidades 1012 y 1054 de codificacion son 1, las profundidades de las unidades 1014, 1016,
1018, 1028, 1050 y 1052 de codificacion son 2, las profundidades de las unidades 1020, 1022, 1024, 1026, 1030,
1032 y 1048 de codificacion son 3, y las profundidades de las unidades 1040, 1042, 1044 y 1046 de codificacion son
4,

En las unidades 1060 de prediccion, algunas unidades 1014, 1016, 1022, 1032, 1048, 1050, 1052 y 1054 de
codificacién se obtienen dividiendo las unidades de codificacion. En otras palabras, tipos de particion en las
unidades 1014, 1022, 1050 y 1054 de codificacion tienen un tamafo de 2NxN, los tipos de particion en las unidades
1016, 1048 y 1052 de codificacion tienen un tamafio de Nx2N, y un tipo de particion de la unidad 1032 de
codificacion tiene un tamafo de NxN. Las unidades de prediccion y particiones de las unidades 1010 de codificacion
son menores o iguales que cada unidad de codificacion.

Se realiza la transformacion o transformacion inversa en datos de imagen de la unidad 1052 de codificacion en las
unidades 1070 de transformacién en una unidad de datos que es menor que la unidad 1052 de codificacion.
También, las unidades 1014, 1016, 1022, 1032, 1048, 1050 y 1052 de codificacion en las unidades 1070 de
transformacion son diferentes de aquellas en las unidades 1060 de prediccion en términos de tamarios y formas. En
otras palabras, la codificacion y decodificacion de los aparatos 100 y 200 de video puede realizar intra prediccion,
estimacion de movimiento, compensacion de movimiento, transformacion y transformacion inversa de manera
individual en una unidad de datos en la misma unidad de codificacion.

Por consiguiente, se realiza de manera recursiva decodificacion en cada una de las unidades de codificacion que
tienen una estructura jerarquica en cada region de una unidad de codificacion maxima para determinar una unidad
de codificacion 6ptima, y por lo tanto pueden obtenerse unidades de codificacion que tienen una estructura de arbol
recursiva. La informacién de codificacion puede incluir informacién de divisién acerca de una unidad de codificacion,
informacién acerca de un tipo de particion, informacién acerca de un modo de prediccién, e informacion acerca de
un tamafio de una unidad de transformacién. La Tabla 1 muestra la informacién de codificacion que puede
establecerse por los aparatos 100 y 200 de codificacion y decodificacion de video.

Tabla 1
Informacion de division 0 Informacién de
(Codificacion en unidad de codificacion que tiene tamafio de 2Nx2N y profundidad actual de d)division 1
MOdQ d'e: Tipo de particion Tamano de unidad de transformacion
prediccion
Tipo de Tipo de particion |Informacion de Informacion de Codificar de
particion asimétrica division 0 de unidad (division 1 de unidad |manera repetitiva
:n:ra simétrica de transformacion  |de transformacién | nidades de
nter NxN codificacion que
. s tienen profundidad
2Nx2N 2NxnU
2NXN 2NxnD (tipo simétrico) inferior de d+1
Salto Nx2N nLx2N 2Nx2N N/2xN/2(tipo
(Unicamente NxN nRx2N asimétrico)
2Nx2N)

La unidad 130 de salida del aparato 100 de codificacién de video puede emitir la informacién de codificacién acerca
de las unidades de codificacion que tienen una estructura de arbol, y el extractor 220 de datos de imagen e
informacién de codificacion del aparato 200 de decodificacién de video puede extraer la informacién de codificacion
acerca de las unidades de codificacién que tienen una estructura de arbol de una secuencia de bits recibida.

La informacién de division indica si una unidad de codificacién actual se divide en unidades de codificacién de una
profundidad inferior. Si la informacién de divisiéon de una profundidad actual d es 0, una profundidad, en la que una
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unidad de codificacién actual ya no se divide mas en una profundidad inferior, es una profundidad codificada, y por lo
tanto puede definirse la informacién acerca de un tipo de particién, modo de prediccion, y un tamafio de una unidad
de transformacion para la profundidad codificada. Si la unidad de codificacién actual se divide adicionalmente de
acuerdo con la informacién de division, se realiza de manera independiente codificacién en cuatro unidades de
codificacién de division de una profundidad inferior.

Un modo de predicciéon puede ser uno de un intra modo, un inter modo y un modo de salto. El intra modo y el inter
modo pueden definirse en todos los tipos de particion, y el modo de salto se define Unicamente en un tipo de
particion que tiene un tamario de 2Nx2N.

La informacion acerca del tipo de particién puede indicar tipos de particion simétricas que tienen tamafos de 2Nx2N,
2NxN, Nx2N y NxN, que se obtienen dividiendo simétricamente una altura o una anchura de una unidad de
prediccion, y tipos de particion asimétricas que tienen tamafios de 2NxnU, 2NxnD, nLx2N y nRx2N, que se obtienen
dividiendo asimétricamente la altura o anchura de la unidad de prediccion. Los tipos de particion asimétricas que
tienen los tamanos de 2NxnU y 2NxnD pueden obtenerse respectivamente dividiendo la altura de la unidad de
prediccion en 1:3 y 3:1, y los tipos de particion asimétricas que tienen los tamafios de nLx2N y nRx2N pueden
obtenerse respectivamente dividiendo la anchura de la unidad de prediccion en 1:3 y 3:1

El tamafio de la unidad de transformacion puede establecerse para que sea dos tipos en el intra modo y dos tipos en
el inter modo. En otras palabras, si la informacién de division de la unidad de transformacién es 0, el tamafio de la
unidad de transformaciéon puede ser 2Nx2N, que es el tamafo de la unidad de codificacion actual. Si la informacion
de division de la unidad de transformacién es 1, las unidades de transformaciéon pueden obtenerse dividiendo la
unidad de codificacién actual. También, si un tipo de particién de la unidad de codificacién actual que tiene el tamafio
de 2Nx2N es un tipo de particion simétrica, un tamafio de una unidad de transformacion puede ser NxN, y si el tipo
de particién de la unidad de codificaciéon actual es un tipo de particiéon asimétrica, el tamafio de la unidad de
transformacion puede ser N/2xN/2.

La informacion de codificacion acerca de unidades de codificacion que tienen una estructura de arbol puede incluir al
menos una de una unidad de codificacion que corresponde a una profundidad codificada, una unidad de prediccién y
una unidad minima. La unidad de codificacién que corresponde a la profundidad codificada puede incluir al menos
una de una unidad de prediccion y una unidad minima que contiene la misma informacién de codificacion.

Por consiguiente, se determina si unidades de datos adyacentes estan incluidas en la misma unidad de codificacion
que corresponde a la profundidad codificada comparando informacién de codificacién de las unidades de datos
adyacentes. También, se determina una unidad de codificacién correspondiente que corresponde a una profundidad
codificada usando informaciéon de codificaciéon de una unidad de datos, y por lo tanto puede determinarse una
distribucién de profundidades codificadas en una unidad de codificacion maxima.

Por consiguiente, si se predice una unidad de codificacion actual basandose en informacion de codificacion de
unidades de datos adyacentes, pueden hacerse referencia directamente y usarse la informacion de codificacion de
unidades de datos en unidades de codificacién mas profundas adyacentes a la unidad de codificacién actual.

Como alternativa, si una unidad de codificaciéon actual se predice basandose en informacién de codificacion de
unidades de datos adyacentes, se buscan unidades de datos adyacentes a la unidad de codificacion actual usando
informacion codificada de las unidades de datos, y las unidades de codificacién adyacentes buscadas pueden
hacerse referencia para predecir la unidad de codificacién actual.

La Figura 13 es un diagrama para describir una relacion entre una unidad de codificacion, una unidad de prediccion
0 una particion, y una unidad de transformacioén, de acuerdo con la informacion de modo de codificacion de la Tabla
1.

Una unidad 1300 de codificacion maxima incluye las unidades 1302, 1304, 1306, 1312, 1314, 1316 y 1318 de
codificacion de profundidades codificadas. En este punto, puesto que la unidad 1318 de codificacion es una unidad
de codificacién de una profundidad codificada, la informacién de divisién puede establecerse a 0. La informacion
acerca de un tipo de particién de la unidad 1318 de codificacién que tiene un tamafio de 2Nx2N puede establecerse
para que sea uno de un tipo 1322 de particién que tiene un tamafio de 2Nx2N, un tipo 1324 de particién que tiene un
tamafio de 2NxN, un tipo 1326 de particion que tiene un tamafio de Nx2N, un tipo 1328 de particion que tiene un
tamafio de NxN, un tipo 1332 de particion que tiene un tamafo de 2NxnU, un tipo 1334 de particion que tiene un
tamafio de 2NxnD, un tipo 1336 de particion que tiene un tamafio de nLx2N, y un tipo 1338 de particion que tiene un
tamafio de nRx2N.

Cuando el tipo de particién se establece para que sea simétrica, es decir el tipo 1322, 1324, 1326 o 1328 de
particion, se establece una unidad 1342 de transformacion que tiene un tamafio de 2Nx2N si la informacion de
division (bandera de tamafo de TU) de una unidad de transformacion es 0, y se establece una unidad 1344 de
transformacion que tiene un tamario de NxN si una bandera de tamafo de TU es 1.

Cuando el tipo de particion se establece para que sea asimétrica, es decir, el tipo 1332, 1334, 1336, o 1338 de
particion, se establece una unidad 1352 de transformacién que tiene un tamafo de 2Nx2N si una bandera de
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tamafio de TU es 0, y se establece una unidad 1354 de transformacion que tiene un tamafo de N/2xN/2 si una
bandera de tamafio de TU es 1.

En lo sucesivo, se describira prediccion de movimiento y compensacion de movimiento, que se realizan por el
estimador 420 de movimiento y el compensador 425 de movimiento del aparato 100 de codificacién de video de la
Figura 4 y el compensador 550 de movimiento del aparato 200 de decodificacién de video de la Figura 5, y
procedimientos de codificacion y decodificacion de informacion de movimiento, que se realizan por el codificador 450
por entropia de la Figura 4 y el decodificador 520 por entropia de la Figura 5. Como se describe con referencia a las
Figuras 1 a 13, una unidad de prediccion es una unidad de datos para codificacion de prediccion de una unidad de
codificacién. En lo sucesivo, la unidad de prediccién hace referencia a la misma unidad de prediccidon o a una
particion obtenida dividiendo la unidad de prediccion.

Como se ha descrito anteriormente, las unidades de prediccion se codifican usando diversos modos de prediccion
tal como un modo de intra prediccion, un inter modo y un modo de salto.

En el modo de inter prediccién, se predice una unidad de prediccion actual mediante prediccion de uni-direccién o
prediccion bidireccional. En detalle, una unidad de prediccion incluida en un corte P se predice mediante prediccion
de uni-direccion usando Unicamente una de una instantanea de referencia ‘instantanea L0’ incluida en una lista de
instantaneas de referencia ‘Lista 0' y una instantanea de referencia ‘instantanea L1’ incluida en una lista de
instantaneas de referencia ‘Lista 1. Un procedimiento de prediccion que usa la instantanea de referencia
‘instantanea LO’ incluida en la lista de instantaneas de referencia ‘Lista 0’ se denomina como “predicciéon LO”. Un
procedimiento de prediccion que usa la instantanea de referencia ‘instantanea L1’ incluida en la lista de instantaneas
de referencia ‘Lista 1’ se denomina como “prediccion L1”. En la lista de instantaneas de referencia ‘Lista 0, un indice
de instantanea de referencia se asigna en orden desde una instantanea pasada ultima a una instantanea anterior a
la misma y a continuacién se asigna en orden desde una instantanea futura mas cercana a una siguiente
instantanea posterior. Por otra parte, en la lista de instantaneas de referencia ‘lista 1’, un indice de instantanea de
referencia se asigna en orden desde una instantanea futura mas cercana a una siguiente instantanea posterior y a
continuacioén se asigna en orden desde una instantanea pasada mas anterior a una instantanea anterior a la misma.

Una unidad de prediccion incluida en un corte B se predice mediante prediccion de uni-direcciéon o prediccion
bidireccional usando un promedio de la instantanea de referencia ‘instantanea L0’ incluida en la lista de instantaneas
de referencia ‘Lista 0’ y la instantanea de referencia ‘instantanea L1’ incluida en la lista de instantaneas de referencia
‘lista 1. Un modo predictivo de bi-direccién realizado por el estimador 420 de movimiento puede usar dos
instantaneas de referencia en lugar de estar limitado a una instantanea de referencia anterior o siguiente de una
instantanea actual y puede denominarse como un modo bi-predictivo.

Los costes obtenidos codificando valores de prediccion obtenidos de acuerdo con los modos de prediccion se
comparan entre si y se determina un modo de prediccidon que tiene un coste mas pequefio como un modo de
prediccién final de una unidad de prediccion actual. Cuando los costes se comparan entre si, puede determinarse el
modo de prediccion final a aplicarse a la unidad de prediccion actual basandose en tasa-distorsion.

Para que un lado de decodificacion genere un valor de prediccion de una unidad de prediccion en la que se realiza
inter prediccién, puede transmitirse la informaciéon de instantanea de referencia acerca de una instantanea a la que
se ha hecho referencia por cada unidad de prediccién en la que se realiza inter prediccién, informacién de vector de
movimiento, e informacién de movimiento tal como una direccién de prediccion al lado de decodificacién. De acuerdo
con las realizaciones de la presente invencion, para reducir la tara de transmision, la informaciéon de movimiento se
codifica basandose en informacién de movimiento que se predice usando informacién de movimiento de una unidad
de prediccion adyacente que se codificé previamente o usando una unidad de prediccion co-localizada a una unidad
de prediccion actual en la instantanea anterior, en lugar de codificarse sin cambios.

De acuerdo con las realizaciones de la presente invencion, se proporcionan diversos procedimientos de generacion
de manera adicional de informaciéon de movimiento de candidato de manera que el numero total de piezas de
informacion de movimiento es igual a un nimero predeterminado cuando el nimero de piezas de informacion de
movimiento por defecto obtenidas de una unidad de prediccidon que esta co-localizada espacial y temporalmente a
una unidad de prediccion actual que se determina previamente por un lado de codificacion y un lado de
decodificacion es menor que el nimero predeterminado. De acuerdo con las realizaciones de la presente invencion,
puede determinarse previamente el mismo procedimiento de entre los diversos procedimientos de generacion de
manera adicional de informaciéon de movimiento de candidato por el lado de codificacion y el lado de decodificacion.
En este caso, pueden establecerse respectivos indices predeterminados que indican los diversos procedimientos de
generacion de manera adicional de informacién de movimiento de candidato. Ademas, puede transmitirse un indice
que indica un procedimiento de generacion de manera adicional de informacion de movimiento de candidato, que se
usa para codificar, puede afadirse a un conjunto de parametros de secuencia (SPS), a un conjunto de parametros
de instantanea (PPS), o a un encabezamiento de corte.

A través de toda esta memoria descriptiva, la presente invenciéon se describira en términos de un caso donde se
codifica informacion de vector de movimiento como informacion de movimiento. Sin embargo, la presente invencion
no esta limitada a lo mismo. Como alternativa, la presente invencién puede aplicarse a un caso donde se codifica
informacion de movimiento distinta de informacién de vector de movimiento, tal como informacion de instantanea de
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referencia e informacion de direccion de prediccion.

En lo sucesivo, se describira un procedimiento y aparato para codificar informacién de movimiento de una unidad de
prediccion, y un procedimiento y aparato para decodificar informacion de movimiento de una unidad de prediccion en
detalle con respecto a realizaciones ejemplares de la invencion.

La Figura 14 es un diagrama de bloques de un aparato 1400 de codificacién de informacion de movimiento de
acuerdo con una realizacién de la presente invencion. Haciendo referencia a la Figura 14, el aparato 1400 de
codificacion de informacion de movimiento incluye una unidad 1410 de generacion de informacion de movimiento de
candidato y un codificador 1420 de informacién de movimiento. El aparato 1400 de codificacion de informacion de
movimiento de la Figura 14 puede incluirse en el codificador 400 de imagen de la Figura 4. Por ejemplo, el estimador
420 de movimiento de la Figura 4 puede realizar una funcién de la unidad 1410 de generacion de informacion de
movimiento de candidato de la Figura 14 y el codificador 450 por entropia de la Figura 4 puede realizar una funcion
del codificador 1420 de informacion de movimiento de la Figura 14. La presente invencidon no esta limitada a lo
mismo. Otros componentes o un controlador (no mostrado) del codificador 400 de imagen de la Figura 4 pueden
realizar una funcion del aparato 1400 de codificacion de informacion de movimiento de la Figura 14. La unidad 1410
de generacioén de informacion de movimiento de candidato obtiene informacion de movimiento de candidato usando
informacion de movimiento de unidades de prediccion adyacentes que se recopilan temporal y espacialmente a una
unidad de prediccion actual. En particular, la unidad 1410 de generacién de informacién de movimiento de candidato
obtiene informacion de movimiento de candidato por defecto de unidades de prediccion adyacentes que estan
espacialmente co-localizadas a la unidad de prediccién actual que se ha establecido previamente y unidades de
prediccion que estan temporalmente co-localizadas a la unidad de prediccion actual que se ha establecido
previamente. Si el nimero de piezas de informacion de movimiento de candidato por defecto es menor que un
numero predeterminado n (donde n es un ndmero entero), la unidad 1410 de generacion de informacién de
movimiento de candidato genera ‘n’ piezas de informacién de movimiento de candidato modificando o codificando
informacion de movimiento de unidades de prediccién que estan espacialmente co-localizadas a la prediccién actual
e informacién de movimiento de unidades de prediccién que estan temporalmente co-localizadas a la prediccion
actual o afiadiendo informacién de movimiento que tiene un valor predeterminado de manera que el nimero total de
piezas de informaciéon de movimiento de candidato puede ser ‘n’. Se describira mas adelante un procedimiento de
generacion de informacion de movimiento de candidato.

El codificador 1420 de informacion de movimiento determina informacién de movimiento acerca de la unidad de
prediccion actual de entre las ‘n’ piezas de informacion de movimiento de candidato y codifica informacion de indice
que indica la informacién de movimiento determinada como informaciéon de movimiento de la unidad de predicciéon
actual. En detalle, el codificador 1420 de informacion de movimiento asigna 0 a (n-1) indices de informacion de
movimiento a las ‘n’ piezas de informacién de movimiento de candidato, respectivamente, y codifica un indice que
corresponde a informaciéon de movimiento de la unidad de prediccion actual como informacién de movimiento de la
unidad de prediccion actual. Por ejemplo, cuando la informacion de movimiento corresponde a un vector de
movimiento de prediccién y n=2, es decir, cuando el niumero de candidatos de vector de movimiento de prediccion
de la unidad de prediccion actual esta fijado a 2, si dos candidatos de vector de movimiento de prediccion que se
generan respectivamente con respecto a una direcciéon LO y una direccion L1 por la unidad 1410 de generacion de
informacion de movimiento de candidato son MVLX_Cand0 y MVLX_Cand1 (X es 0 o 1), respectivamente, el
codificador 1420 de informaciéon de movimiento establece un indice de vector de movimiento de prediccién que
indica MVLX_Cand0 a 0 y establece un indice de vector de movimiento de prediccion que indica MVLX_Cand1a 1y
codifica un indice que corresponde a un vector de movimiento de prediccién que tiene un coste minimo como
informacién de vector de movimiento de la unidad de predicciéon actual de acuerdo con el resultado de codificacion
de la unidad de prediccion actual.

El codificador 1420 de informacion de movimiento puede codificar informacion de instantanea de referencia,
informacion de direccion de prediccién, y un valor de diferencia entre el vector de movimiento de predicciéon y un
vector de movimiento original de la unidad de prediccion actual, ademas del indice de vector de movimiento de
prediccion, y puede afiadir la informacion codificada a una secuencia de bits.

Cuando el lado de codificacién obtiene un nuamero fijo de piezas de informaciéon de movimiento de candidato bajo
una regla predeterminada y transmite la informacion de indice que indica una Unica pieza de informacién de
movimiento de entre las piezas de informacion de movimiento de candidato, el lado de decodificacion puede generar
un ndmero fijo de piezas de informacion de movimiento de candidato bajo la misma regla que la del lado de
codificaciéon y puede determinar informacion de movimiento de la unidad de prediccion actual usando la informacién
de indice transmitida. Como en el ejemplo anteriormente descrito, cuando la informaciéon de movimiento corresponde
a un vector de movimiento de prediccién, el lado de decodificacién puede obtener un indice que indica el vector de
movimiento de prediccién y un valor de diferencia entre un vector de movimiento y el vector de movimiento de
prediccion de una secuencia de bits y puede restaurar el vector de movimiento de la unidad de prediccion actual
afiadiendo el valor de diferencia con el vector de movimiento de prediccion indicado por el indice de vector de
movimiento de prediccion. Ademas, el lado de decodificacion puede generar un valor de prediccion de la unidad de
prediccion actual usando el vector de movimiento restaurado, y la informacion de instantanea de referencia y la
informacion de direccion de prediccion (direcciones LO y L1) que se obtienen desde una secuencia de bits.
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La Figura 15 es un diagrama de bloques de la unidad 1410 de generacion de informacién de movimiento de
candidato de la Figura 14, de acuerdo con una realizacién de la presente invencion.

Haciendo referencia a la Figura 15, la unidad 1410 de generacion de informacion de movimiento de candidato
incluye una unidad 1510 de generacion de informacion de movimiento de candidato espacial, una unidad 1520 de
generacion de informaciéon de movimiento de candidato temporal, una unidad 1530 de eliminacién de redundancia, y
una unidad 1540 de generacion de informacién de movimiento de candidato adicional.

La unidad 1510 de generacion de informacion de movimiento de candidato espacial genera informacion de
movimiento de candidato usando informacién de movimiento de unidades de prediccién que estan espacialmente co-
localizadas a la unidad de prediccion actual. En detalle, la unidad 1510 de generacion de informacion de movimiento
de candidato espacial incluye una unidad 1511 de generacion de informacion de movimiento de candidato superior
que busca de manera secuencial unidades de prediccion adyacentes situadas por encima de la unidad de prediccion
actual en un orden predeterminado para obtener informacion de movimiento, y una unidad 1512 de generacion de
informacién de movimiento de candidato izquierdo que busca de manera secuencial unidades de prediccion
adyacentes situadas a la izquierda de la unidad de prediccion actual en un orden predeterminado para obtener
informacién de movimiento.

La Figura 16 ilustra unidades de prediccion adyacentes que estan espacialmente co-localizadas a una unidad de
prediccién actual, de acuerdo con una realizacion de la presente invencion. La presente invencién no esta limitada al
caso mostrado en la Figura 16. Por ejemplo, pueden usarse unidades de prediccién adyacentes de diferentes
localizaciones espaciales como unidades de prediccion adyacentes que estan espacialmente co-localizadas a una
unidad de prediccién actual usada para predecir informacion de movimiento de una unidad de prediccién actual.

Haciendo referencia a la Figura 16, la unidad 1510 de generacion de informacion de movimiento de candidato
espacial busca una unidad 1621 de prediccion adyacente izquierda-inferior AO situada en la parte inferior izquierda
de la unidad 1610 de prediccion actual y una unidad 1622 de prediccion adyacente abajo-izquierda A1 situada por
encima de la unidad 1621 de prediccion adyacente izquierda-inferior AO de entre unidades de prediccion adyacentes
situadas a la izquierda de una unidad 1610 de prediccion actual en un orden de exploracion predeterminado, y
determina informacion de movimiento de una primera unidad de predicciéon que tiene informacién de movimiento
disponible, que se busca en primer lugar, como informacién de movimiento de candidato izquierdo, de entre la
unidad 1621 de prediccion adyacente izquierda-inferior AQ y la unidad 1622 de prediccion adyacente abajo-izquierda
A1. Ademas, la unidad 1510 de generacion de informaciéon de movimiento de candidato espacial busca una unidad
1631 de prediccion adyacente BO situada en la parte superior derecha de la unidad 1610 de prediccién actual, una
unidad 1632 de prediccion adyacente B1 situada en la parte izquierda de la unidad 1631 de prediccion adyacente
BO, y una unidad 1633 de prediccion adyacente B2 situada en la parte inferior izquierda de la unidad 1610 de
prediccion actual de entre unidades de prediccion adyacentes situadas por encima de la unidad 1610 de prediccion
actual, y determina informacion de movimiento de una unidad de prediccidon que tiene informacion de movimiento
disponible, que se busca en primer lugar, como informaciéon de movimiento de candidato superior. Analogamente, la
unidad 1510 de generacion de informacion de movimiento de candidato espacial no busca todas las unidades de
prediccion situadas alrededor de la unidad 1610 de prediccion actual y busca unidades de prediccion adyacentes por
defecto, es decir, las unidades de prediccion adyacentes A0, A1, BO, B1 y B2 para obtener informacion de
movimiento, reduciendo de esta manera la complejidad de calculo. Como se ha descrito anteriormente, el nimero y
localizaciones de unidades de prediccion adyacentes que se buscan para obtener informacién de movimiento de
candidato espacial puede cambiarse. Sin embargo, para que un lado de decodificacién restaure informacion de
movimiento de la unidad de prediccion actual, el nimero y localizaciones de unidades de prediccién adyacentes que
se buscan para obtener informacion de movimiento de candidato espacial en un lado de codificacion y el lado de
decodificacion puede haberse establecido previamente.

Como un ejemplo de un procedimiento para determinar informacién de movimiento, se describira un procedimiento
para determinar un vector de movimiento de prediccién de un vector de movimiento de una unidad de prediccién
actual de unidades de prediccion adyacentes que estan espacialmente co-localizadas a la unidad de prediccion
actual.

Haciendo referencia a las Figuras 15y 16, la unidad 1512 de generacion de informacion de movimiento de candidato
izquierdo comprueba secuencialmente si los vectores de movimiento de la unidad 1621 de prediccion adyacente
izquierda-inferior AO y la unidad 1622 de prediccién adyacente abajo-izquierda A1 estan disponibles y determina un
vector de movimiento de una unidad de prediccion adyacente que tiene un vector de movimiento disponible como un
vector de movimiento de candidato izquierdo. En este punto, la disponibilidad de un vector de movimiento hace
referencia a si una unidad de prediccion adyacente tiene un vector de movimiento que indica la misma instantanea
de referencia en la misma lista de instantaneas de referencia como una unidad de prediccion actual. Por ejemplo,
cuando un vector de movimiento de la unidad 1610 de prediccion actual es un vector de movimiento que indica una
instantanea de referencia (instantanea LORO) que tiene un indice de referencia RO en una lista L0, si la unidad 1621
de prediccion adyacente izquierda-inferior AO es una unidad de prediccion en la que se realiza intra prediccion, o
tiene un vector de movimiento que indica una instantanea de referencia incluida en una lista de instantaneas de
referencia diferente de la unidad 1610 de predicciéon actual, o tiene un vector de movimiento que indica una
instantanea de referencia diferente incluida en la misma instantanea de referencia que la unidad 1610 de prediccion
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actual, se determina que la unidad 1621 de prediccion adyacente izquierda-inferior AO no tiene un vector de
movimiento disponible. Si la unidad 1622 de prediccién adyacente abajo-izquierda A1 tiene un vector de movimiento
que indica la misma instantanea en la misma lista de instantaneas de referencia que la unidad 1610 de predicciéon
actual, el vector de movimiento de la unidad 1622 de prediccion adyacente abajo-izquierda A1 se determina como un
vector de movimiento de candidato izquierdo.

De manera similar, la unidad 1511 de generacién de informacion de movimiento de candidato superior comprueba
secuencialmente si los vectores de movimiento de la unidad 1631 de predicciéon adyacente BO, la unidad 1632 de
prediccion adyacente B1, y la unidad 1633 de prediccion adyacente B2 estan disponibles y determina un vector de
movimiento de una unidad de prediccién adyacente que indica la misma instantanea de referencia en la misma lista
de instantaneas de referencia que la unidad 1610 de predicciéon actual como un vector de movimiento de candidato
superior.

Cuando no existen unidades de prediccion adyacentes que tienen un vector de movimiento disponible de entre
unidades de predicciéon adyacentes, la unidad 1510 de generacion de informacion de movimiento de candidato
espacial puede escalar un vector de movimiento de una unidad de prediccion adyacente que indica una instantanea
de referencia diferente de la misma lista de instantaneas de referencia como la unidad 1610 de prediccién actual o
un vector de movimiento de una unidad de prediccion adyacente que indica una instantanea de referencia incluida
en una lista de instantaneas de referencia diferente de la unidad 1610 de prediccion actual y puede usar el vector de
movimiento escalado como un candidato de vector de movimiento de prediccion de la unidad 1610 de prediccion
actual.

La Figura 17A es un diagrama de referencia para explicar un procedimiento para determinar un candidato de vector
de movimiento de prediccion espacial escalado, de acuerdo con una realizacién de la presente invencion.

Haciendo referencia a la Figura 17A, un vector de movimiento MVLO_Cur de una unidad 1731 de prediccion actual
indica una instantanea LORO 1720 que es una instantanea de referencia que tiene un indice de referencia RO en una
lista LO, la unidad 1621 de prediccion adyacente izquierda-inferior AO tiene un movimiento de prediccién en el que se
realiza intra prediccion, la unidad 1622 de prediccion adyacente abajo-izquierda A1 tiene un vector de movimiento
mvL1_A1 que indica una instantanea L1R0 1740 que es una instantanea de referencia que tiene un indice de
referencia RO en una lista L1, la unidad 1631 de prediccion adyacente BO tiene una unidad de prediccion en la que
se realiza intra prediccion, la unidad 1632 de prediccién adyacente B1 tiene un vector de movimiento mvL1_B1 que
indica una instantanea L1R1 1750 que es una instantanea de referencia que tiene un indice de referencia R1 en una
lista L1, y la unidad 1633 de prediccion adyacente B2 tiene un vector de movimiento mvLO_B2 que indica una
instantanea LOR1 1710 que es una instantanea de referencia que tiene un indice de referencia R1 en una lista LO.
En la Figura 17A, cualquier unidad de prediccion de entre unidades de prediccion adyacentes de la unidad 1731 de
prediccion actual no tiene el mismo vector de movimiento que indica la instantanea LORO 1720 como el vector de
movimiento MVLO_Cur de la unidad 1731 de predicciéon actual. Cuando no existe una unidad de prediccion
adyacente que tiene un vector de movimiento que indica la misma instantanea de referencia como una instantanea
de referencia indicada por un vector de movimiento de la unidad 1731 de predicciéon actual de entre unidades de
prediccion adyacentes, la unidad 1510 de generacion de informacién de movimiento de candidato espacial puede
escalar un vector de movimiento de una unidad de prediccion en la que se realiza inter prediccién, de entre unidades
de prediccion adyacentes, basandose en una distancia temporal entre una instantanea de referencia indicada por un
vector de movimiento de una unidad de prediccion en la que se realiza inter prediccion y una instantanea de
referencia indicada por un vector de movimiento de una unidad de prediccion actual y puede anadir el vector de
movimiento escalado a un vector de movimiento de candidato. Es decir, la unidad 1510 de generacién de
informacién de movimiento de candidato espacial puede afiadir un vector de movimiento de una unidad de
prediccion adyacente que indica una instantanea de referencia que tiene un indice de referencia diferente en la
misma lista de instantaneas de referencia que la unidad 1731 de prediccidon actual de entre vectores de movimiento
de una unidad de prediccion adyacente a un vector de movimiento de candidato. Ademas, cuando no existe un
vector de movimiento de una unidad de prediccidon adyacente que indica una instantanea de referencia que tiene un
indice de referencia diferente en la misma lista de instantaneas de referencia como la unidad 1731 de prediccion
actual de entre vectores de movimiento de una unidad de prediccion adyacente, la unidad 1510 de generacion de
informacién de movimiento de candidato espacial puede afadir un vector de movimiento de una unidad de
prediccion adyacente que indica una instantanea de referencia en una lista de instantaneas de referencia diferente
de la unidad 1731 de prediccion actual al vector de movimiento de candidato.

Por ejemplo, la unidad 1510 de generacion de informacion de movimiento de candidato espacial puede escalar el
vector de movimiento mvL1_A1 de la unidad 1622 de prediccion adyacente abajo-izquierda A1, excepto para la
unidad 1621 de prediccion adyacente izquierda-inferior AO en la que se realiza intra prediccion, teniendo en cuenta
una distancia temporal entre una instantanea 1730 actual y la instantanea LORO 1720 indicado por el vector de
movimiento MVLO_Cur de la unidad 1731 de predicciéon actual y una distancia temporal entre la instantanea 1730
actual y la instantanea L1R0 1740 indicado por el vector de movimiento mvL1_A1 de la unidad 1622 de prediccion
adyacente abajo-izquierda A1 y puede determinar el vector de movimiento escalado mvL1_A1' como un candidato
de vector de movimiento izquierdo.

Ademas, la unidad 1510 de generacién de informacion de movimiento de candidato espacial puede escalar el vector
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de movimiento mvLO_B2 de la unidad 1633 de predicciéon adyacente B2 que indica la instantanea LOR1 1710 que es
una instantanea de referencia que tiene un indice de referencia diferente en la misma instantanea de referencia
como el vector de movimiento MVLO_Cur de la unidad 1731 de prediccion actual, en lugar del vector de movimiento
mvL1_B1 de la unidad 1632 de prediccién adyacente B1 que indica la instantanea L1R1 1750 que es una
instantanea de referencia en una lista de instantaneas de referencia diferente de la unidad 1731 de prediccién actual
y determina el vector de movimiento escalado mvLO_B2’ como un candidato de vector de movimiento superior. Es
decir, cuando la unidad 1510 de generacion de informacién de movimiento de candidato espacial determina un
vector de movimiento de una unidad de prediccion adyacente, que es el objeto de escalamiento, la unidad 1510 de
generacion de informacion de movimiento de candidato espacial puede determinar un vector de movimiento de una
unidad de prediccion adyacente que indica una instantanea de referencia incluida en la misma lista de instantaneas
de referencia como un vector de movimiento de una unidad de prediccion actual. A continuacién, cuando no existe
un vector de movimiento de una unidad de prediccidon adyacente que indica una instantanea de referencia incluido
en la misma lista de instantaneas de referencia como la unidad de prediccion actual, la unidad 1510 de generacion
de informacién de movimiento de candidato espacial puede determinar un vector de movimiento de una unidad de
prediccion adyacente que indica una instantanea de referencia incluida en una lista de instantaneas de referencia
diferente de la unidad de prediccién actual como un vector de movimiento que se somete a escalamiento. La unidad
1510 de generacion de informacién de movimiento de candidato espacial puede escalar el vector de movimiento
mvLO_B2 de la unidad de prediccion adyacente B2 teniendo en cuenta una distancia temporal entre la instantanea
1730 actual y la instantanea LORO 1720 indicada por el vector de movimiento MVLO_Cur de la unidad 1731 de
prediccion actual y una distancia temporal entre la instantanea 1730 actual y la instantanea LOR1 1710 indicada por
el vector de movimiento mvLO_B2 de la unidad 1633 de prediccion adyacente B2 y puede determinar el vector de
movimiento escalado mvLO_B2' como un candidato de vector de movimiento superior.

La Figura 18 es un diagrama de referencia para explicar un procedimiento de generacion de un candidato de vector
de movimiento de prediccién de una unidad de prediccién actual escalando un vector de movimiento de una unidad
de prediccion adyacente, de acuerdo con una realizacion de la presente invencion.

Como se ha descrito anteriormente, cuando no existe el mismo vector de movimiento que una unidad de prediccion
actual, es decir, no existe un vector de movimiento que indica una instantanea de referencia que tiene el mismo
indice de referencia incluido en la misma lista de instantaneas de referencia que la unidad de prediccién actual de
entre unidades de prediccion adyacentes de la unidad de prediccion actual, un vector de movimiento MV(Bn) de una
unidad de prediccion adyacente (una unidad de predicciéon Bn de la Figura 18) que hace referencia a una
instantanea de referencia diferente en la misma lista de instantaneas de referencia que la unidad de prediccion
actual o un vector de movimiento MV(An) de una unidad de prediccion adyacente (una unidad de prediccion An de la
Figura 18) que hace referencia a una instantanea de referencia incluida en una lista de instantaneas de referencia
diferente de la unidad de prediccién actual puede escalarse, y el vector de movimiento escalado puede anadirse a
un candidato de vector de movimiento de prediccion de la unidad de prediccion actual. En detalle, cuando una
distancia temporal d(cur) entre una instantanea actual y una instantanea de referencia (una instantanea LORO)
indicada por el vector de movimiento MVLO_Cur de una unidad de prediccion actual es d(cur) y una distancia
temporal entre la instantanea actual y una instantanea de referencia (una instantanea LOR1) indicada por el vector
de movimiento MV(Bn) de una unidad de prediccion Bn es d(Bn), el vector de movimiento MV(Bn) de la unidad de
prediccion Bn puede escalarse de acuerdo con la ecuacion, MV(Bn)'=MV(Bn)*{d(cur)/d(Bn)}, y el vector de
movimiento escalado MV(Bn)' puede afiadirse a un candidato de vector de movimiento de prediccion de la unidad de
prediccion actual. De manera similar, cuando una distancia temporal entre una instantanea actual y una instantanea
de referencia (una instantanea L1R1) indicada por un vector de movimiento MV(An) de una unidad de prediccion An
es d(An), el vector de movimiento MV(An) de la unidad de prediccion An puede escalarse de acuerdo con la
ecuacion, MV(An)=MV(An)*{d(cur)/d(An)}, y el vector de movimiento escalado MV(An) puede afadirse a un
candidato de vector de movimiento de prediccién de la unidad de prediccién actual.

Si el vector de movimiento escalado esta incluido en un candidato de vector de movimiento espacial puede
determinarse teniendo en cuenta una condicion predeterminada. Por ejemplo, la unidad 1510 de generacion de
informacién de movimiento de candidato espacial puede escalar un vector de movimiento de una unidad de
prediccion en la que se realiza inter prediccion, de entre las unidades de prediccion adyacentes BO, B1 'y B2 y puede
afiadir el vector de movimiento escalado a un candidato de vector de movimiento superior Unicamente cuando se
realiza intra prediccion en una de las unidades de prediccion adyacentes AO y A1 adyacentes a la izquierda de la
unidad de prediccion actual. En otras palabras, si se afiade el vector de movimiento escalado a un candidato de
vector de movimiento de prediccion espacial puede realizarse de manera selectiva de acuerdo con si se satisface
una condicién predeterminada. La condicion predeterminada puede designarse en diversas maneras y no esta
limitada al ejemplo anteriormente descrito.

En el ejemplo anteriormente descrito, cuando la unidad 1510 de generacion de informacién de movimiento de
candidato espacial busca unidades de prediccidon superiores y unidades de prediccion izquierdas que estan
espacialmente co-localizadas a una unidad de prediccién actual, la unidad 1510 de generacion de informacion de
movimiento de candidato espacial busca unidades de prediccion adyacentes izquierdas en orden de AO->A1 o busca
unidades de prediccion adyacentes superiores en orden de BO->B1->B2. Sin embargo, la presente invencion no esta
limitada al orden de exploracion. Como alternativa, la unidad 1510 de generacién de informacion de movimiento de
candidato espacial puede determinar unidades de prediccidon adyacentes en orden de, por ejemplo, A1-> B1-> BO-
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>A0->B2 sin una base tal como un lado superior o izquierdo y puede determinar si se usa informacion de movimiento
de cada unidad de prediccion adyacente como informacion de movimiento de la unidad de prediccién actual.

Ademas, cuando la unidad 1510 de generacidon de informacion de movimiento de candidato espacial genera
informacion de movimiento de candidato espacial, la unidad 1510 de generacién de informaciéon de movimiento de
candidato espacial puede comprobar si la informacién de movimiento de todas las unidades de prediccion situadas
por encima de la unidad de prediccion actual y a la izquierda de la unidad de prediccion actual, por ejemplo, de todas
las unidades de prediccion adyacentes A0, A1, BO, B1 y B2 estan disponibles sin ningin orden de exploracion en
lugar de buscar unidades de prediccion adyacentes en un orden de exploracion predeterminado y a continuacion
puede afadir todas las piezas de informacién de movimiento disponibles de entre la informacién de movimiento de
las unidades de prediccion adyacentes AO, A1, BO, B1 y B2 al candidato de informaciéon de movimiento espacial.

Haciendo referencia de vuelta a la Figura 15, la unidad 1520 de generacion de informacion de movimiento de
candidato temporal genera informacion de movimiento de candidato temporal usando informacion de movimiento de
una unidad de movimiento que esta temporalmente co-localizada a una unidad de prediccién actual, es decir,
informacién de movimiento de una unidad de movimiento que esta co-localizada basandose en una localizacion de
la unidad de prediccion actual de entre unidades de predicciéon de una instantanea anterior que se codificaron
previamente.

La Figura 19 es un diagrama de referencia para explicar un procedimiento de generacion de informacion de
movimiento de candidato temporal, de acuerdo con una realizacién de la presente invencion.

Haciendo referencia a las Figuras 15y 19, la unidad 1520 de generacion de informacion de movimiento de candidato
temporal puede generar informacion de movimiento de candidato temporal usando informaciéon de movimiento de
una unidad 1924 de prediccién situada en la parte inferior derecha de una unidad 1921 de prediccion de la
instantanea 1920 de referencia que tiene la misma localizacién que una unidad 1911 de prediccion actual de entre
unidades de predicciéon de una instantanea 1920 de referencia que se codificé previamente a una instantanea 1910
actual. Por ejemplo, cuando la informacion de movimiento es un vector de movimiento de prediccion, la unidad 1520
de generacion de informacion de movimiento de candidato temporal puede generar un candidato de vector de
movimiento temporal escalando un vector de movimiento de la unidad 1924 de prediccién. El escalamiento del
vector de movimiento de prediccién temporal puede realizarse basandose en una distancia temporal entre una
instantanea LORO 1920 y una instantanea de referencia L1R0 1930 y una distancia temporal entre la instantanea
1910 actual y la instantanea de referencia L1R0 1930, como se describe con referencia a la Figura 18.

Si la unidad 1924 de prediccién situada en el lado inferior derecho de la unidad 1921 de prediccion se intra-predice
de manera que un vector de movimiento de la unidad 1924 de prediccién no esta disponible, la unidad 1520 de
generacion de informacion de movimiento de candidato temporal puede escalar un vector de movimiento de la
unidad 1921 de prediccion, que contiene un punto C’' 1922 de la instantanea 1920 de referencia como la misma
localizacion que un punto C 1912 de un punto central de la unidad 1911 de prediccion actual y puede generar el
vector de movimiento de prediccion temporal. Es decir, la unidad 1520 de generacion de informaciéon de movimiento
de candidato temporal puede comprobar en primer lugar si esta disponible la informacion de movimiento de una
unidad de prediccion situada en la parte inferior derecha de una unidad de prediccién que tiene la misma localizacion
que una unidad de prediccién actual de entre unidades de prediccion de una instantanea anterior, puede determinar
de manera secuencial si la informacion de movimiento de una unidad de prediccién que contiene un punto que tiene
la misma localizacion que un punto central de la unidad de prediccion actual esta disponible, y a continuacion puede
afiadir informacién de movimiento disponible de una unidad de predicciéon a la informacion de movimiento de
candidato temporal. EI nimero y localizaciones de unidades de prediccion de una instantanea anterior que se busca
para generar la informacion de movimiento de candidato temporal pueden no estar limitados al caso mostrado en la
Figura 19 y puede cambiarse de diversas maneras. Ademas, cuando la unidad 1520 de generacién de informacion
de movimiento de candidato temporal genera informaciéon de movimiento de candidato temporal, la unidad 1520 de
generacion de informacion de movimiento de candidato temporal puede no comprobar si esta disponible informacion
de movimiento de unidades de prediccion de una instantanea anterior en un orden predeterminado, puede
comprobar si esta disponible tanto la informacién de movimiento de una unidad de prediccién situada en la parte
inferior derecha de una unidad de prediccidon que tiene la misma localizaciéon que una unidad de prediccién actual
como la informacién de movimiento de una unidad de prediccion que contiene un punto que tiene la misma
localizacion que un punto central de la unidad de prediccion actual, y a continuacién puede afadir todas las piezas
de la informacién de movimiento disponibles de la unidad de prediccién de la instantanea anterior a la informacién de
movimiento de candidato temporal.

Haciendo referencia de vuelta a la Figura 15, la unidad 1530 de eliminacion de redundancia puede determinar si la
informacion de movimiento de candidato espacial y la informacion de movimiento de candidato temporal son
idénticas entre si y puede eliminar informaciéon de movimiento redundante de la informacion de movimiento de
candidato. La unidad 1530 de eliminacion de redundancia puede omitirse para reducir complejidad de calculo. Es
decir, puede omitirse un procedimiento de comprobacién de redundancia.

El numero de piezas de la informacion de movimiento de candidato generado por la unidad 1510 de generacion de
informacién de movimiento de candidato espacial y la unidad 1520 de generacion de informacion de movimiento de
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candidato temporal puede ser menor que un numero predeterminado ‘n’. En el ejemplo anteriormente descrito,
cuando se realiza intra prediccion en todas las unidades de prediccién adyacentes situadas por encima de la unidad
de prediccion actual o a la izquierda de la unidad de predicciéon actual o cuando se realiza intra prediccion en
unidades de prediccion situadas en una localizacién predeterminada de instantaneas anteriores buscadas por la
unidad 1520 de generacion de informacion de movimiento de candidato temporal, el numero de piezas de la
informacién de movimiento de candidato generada puede ser menor que ‘n’.

Cuando el numero de piezas de la informacion de movimiento de candidato generado por la unidad 1510 de
generacion de informacion de movimiento de candidato espacial y la unidad 1520 de generacién de informacion de
movimiento de candidato temporal es menor que un ndmero predeterminado ‘n’, la unidad 1540 de generacion de
informacion de movimiento de candidato adicional puede generar informacion de movimiento de candidato adicional
usando informacién de movimiento de unidades de prediccion espacial e informaciéon de movimiento disponible de
unidades de prediccion temporales de manera que el numero total de piezas de informaciéon de movimiento de
candidato puede ser n’.

En lo sucesivo se describiran diversos procedimientos de generacion de informacion de movimiento de candidato
adicional mediante la unidad 1540 de generacion de informacién de movimiento de candidato adicional.

Cuando la unidad 1510 de generacién de informacion de movimiento de candidato espacial comprueba
secuencialmente si estan disponibles unidades de prediccién adyacentes de una unidad de prediccion actual, la
unidad 1540 de generacion de informacién de movimiento de candidato adicional puede generar informacion de
movimiento de candidato adicional usando informacién de movimiento de una unidad de prediccion que se
comprueba después de que se comprueba en primer lugar una unidad de prediccidon adyacente disponible.

La Figura 17B es un diagrama de referencia para explicar un procedimiento para generar informacién de movimiento
de candidato adicional usando una unidad de predicciéon que esta espacialmente co-localizada a una unidad de
prediccioén actual, de acuerdo con una realizacién de la presente invencion.

Haciendo referencia a la Figura 17B, la unidad 1540 de generacion de informacién de movimiento de candidato
adicional puede generar informacion de movimiento de una unidad de prediccidon de las unidades de prediccion
adyacentes A0, A1, BO, B1 y B2, que tienen informacién de movimiento disponible pero no estan incluidas en la
informacién de movimiento de candidato debido a que se estan comprobando después de que se explorara
anteriormente otra unidad de prediccién en un orden de exploracién, como informacién de movimiento de candidato
adicional.

Por ejemplo, se supone que la informacién de movimiento de candidato izquierdo generado por la unidad 1510 de
generacion de informacion de movimiento de candidato espacial es ‘izquierda’, la informacion de movimiento de
candidato generado superior por la unidad 1510 de generacion de informacion de movimiento de candidato espacial
es ‘superior’, y la informacion de movimiento de candidato temporal generada por la unidad 1520 de generacion de
informacion de movimiento de candidato temporal es ‘Temporal’. La unidad 1540 de generacion de informacion de
movimiento de candidato adicional determina si la informacion de movimiento de candidato (es decir, izquierda,
superior y temporal) esta disponible, es decir, si existe la informacién de movimiento de candidato y determina que el
numero de piezas de la informacion de movimiento de candidato es un nimero predeterminado 3 (que corresponde
a n=3). Ademas, cuando el nimero de piezas de informaciéon de movimiento de candidato es menor que un nimero
predeterminado, la unidad 1540 de generacion de informacion de movimiento de candidato adicional puede generar
informacién de movimiento de candidato adicional usando informacién de movimiento de una unidad de prediccién
que se comprueba después de que se comprobo previamente una unidad de prediccion adyacente disponible.

Como se ha descrito anteriormente, cuando la unidad 1510 de generacion de informacién de movimiento de
candidato espacial genera informacion de movimiento de candidato espacial, la unidad 1510 de generacion de
informacién de movimiento de candidato espacial puede comprobar si la informacién de movimiento de todas las
unidades de prediccion situadas por encima de la unidad de predicciéon actual y a la izquierda de la unidad de
prediccion actual, por ejemplo, de todas las unidades de prediccion adyacentes AO, A1, BO, B1 y B2 estan
disponibles sin ninglin orden de exploracion y a continuacion puede afadir todas las piezas de informacion de
movimiento disponible de entre la informacién de movimiento de las unidades de prediccion adyacentes AQO, A1, BO,
B1 y B2 al candidato de informacion de movimiento espacial. En este caso, cuando el numero de piezas de
informacion de movimiento de candidato es menor que un nimero predeterminado, por ejemplo, 5, la unidad 1540
de generacion de informacion de movimiento de candidato adicional puede generar informacion de movimiento de
candidato adicional usando informacién de movimiento de la unidad de prediccién disponible.

Se supone que no existe informacion de movimiento de candidato izquierdo y esta disponible informacién de
movimiento de las unidades de prediccion adyacentes BO, B1 y B2. Como se muestra en la Figura 17B, se
selecciona la informacion de movimiento de la unidad de prediccion adyacente BO que se ha comprobado
previamente en un orden de exploracién como informaciéon de movimiento de candidato superior e informacion de
movimiento de las unidades de prediccion adyacentes B1 y B2 que no estan incluidas en informacién de movimiento
por defecto. Cuando el niumero total de piezas de informacién de movimiento de candidato es menor que un nimero
predeterminado puesto que las unidades de prediccion adyacentes A0 y A1 no tienen informacion de movimiento
disponible, la unidad 1540 de generaciéon de informacion de movimiento de candidato adicional puede anadir
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informacion de movimiento de la unidad de prediccion adyacente B1 o B2 a informacion de movimiento de candidato
adicional.

De manera similar, cuando no existe informaciéon de movimiento de candidato superior y esta disponible informacion
de movimiento de las unidades de prediccion adyacentes izquierdas A0 y A1, la informacién de movimiento de la
unidad de prediccion adyacente AOQ que se comprobd previamente se selecciona como informacion de movimiento
izquierda y la informacion de movimiento de la unidad de prediccién adyacente A1 que se comprueba después de
que la unidad de prediccion adyacente A1 no esta incluida en la informacion de movimiento por defecto. Sin
embargo, cuando el nimero de piezas de informacion de movimiento de candidato es menor que un numero
predeterminado puesto que las unidades de prediccion adyacentes BO, B1 y B2 no tienen informacion de movimiento
disponible, puede incluirse la informacién de movimiento de la unidad de prediccion adyacente A1 en informacion de
movimiento de candidato adicional.

De acuerdo con otra realizacion de la presente invencion, cuando la unidad 1520 de generacién de informacion de
movimiento de candidato temporal comprueba secuencialmente si estan disponibles unidades de predicciéon de una
instantanea anterior que estan temporalmente co-localizadas a una unidad de prediccién actual, la unidad 1540 de
generacion de informacion de movimiento de candidato adicional puede escalar informacion de movimiento de una
unidad de prediccidon de una instantanea anterior que tiene informacién de movimiento de entre unidades de
prediccién de la instantanea anterior restantes excepto para una primera instantanea anterior que tiene informacion
de movimiento disponible y puede afadir la informacion de movimiento escalada a informacién de movimiento de
candidato adicional.

Haciendo referencia de vuelta a la Figura 19, la unidad 1520 de generacion de informacion de movimiento de
candidato temporal comprueba si la informacién de movimiento de la unidad 1924 de prediccién situada en la parte
inferior derecha de la unidad 1921 de prediccidon de la instantanea 1920 de referencia que tiene una localizacion
correspondiente a la unidad 1911 de prediccién actual esta disponible de entre unidades de prediccion de la
instantanea 1920 de referencia que se han codificado previamente a la instantanea 1910 actual y a continuacion
determina si esta disponible la informaciéon de movimiento de la unidad 1921 de prediccién, que contiene un punto C’
1922 de la instantanea 1920 de referencia como la misma localizaciéon que un punto C 1912 de un punto central de
la unidad 1911 de prediccion actual. Si la unidad 1924 de prediccidn situada en la parte inferior derecha de la unidad
1921 de prediccion tiene informacién de movimiento disponible, la informaciéon de movimiento de la unidad 1924 de
prediccion situada en la parte inferior derecha de la unidad 1921 de prediccion se incluye en la informacion de
movimiento de candidato y en la informacion de movimiento por defecto de la unidad 1921 de prediccién, que
contiene el punto C’ 1922 de la instantanea 1920 de referencia que la misma localizacién que el punto C 1912 no
esta incluida en la informacién de movimiento de candidato por defecto. Cuando el nimero total de piezas de
informacion de movimiento de candidato es menor que un nimero predeterminado, la unidad 1540 de generacion de
informacién de movimiento de candidato adicional puede afadir informacién de movimiento de la unidad 1921 de
prediccién, que contiene el punto C’' 1922 de la instantanea 1920 de referencia como la misma localizaciéon que el
punto C 1912 a informacion de movimiento de candidato adicional. Es decir, la unidad 1540 de generacion de
informacién de movimiento de candidato adicional puede afadir informacién de movimiento de una unidad de
prediccidon que no esta incluida en informacion de movimiento de candidato por defecto de entre unidades de
prediccion de una instantanea anterior a informacién de movimiento de candidato adicional.

De acuerdo con otra realizacion de la presente invencion, la unidad 1540 de generacion de informacion de
movimiento de candidato adicional puede afadir informaciéon de movimiento que tiene un valor predeterminado a
informacién de movimiento de candidato adicional. Por ejemplo, cuando la informacién de movimiento es un vector
de movimiento de prediccion, si el nimero de piezas de informacién de movimiento de candidato es menor que un
numero predeterminado, la unidad 1540 de generacion de informacion de movimiento de candidato adicional puede
afadir un vector de movimiento que tienen un valor de componente predeterminado tal como (0,0), (0,1), o (1,0) a un
vector de movimiento de candidato.

De acuerdo con otra realizacién de la presente invencién, cuando la informacién de movimiento disponible de
unidades de prediccion espacial y unidades de prediccion temporales contiene informacion de vector de movimiento
bidireccional de prediccion de las direcciones LO y L1, la unidad 1540 de generacion de informacion de movimiento
de candidato adicional puede afadir o restar un desplazamiento predeterminado a y desde un vector de movimiento
de la prediccidon de la direccion LO y un vector de movimiento de la prediccion de la direccién L1 para generar
informacion de movimiento de candidato adicional.

Las Figuras 20A y 20B son diagramas para explicar un procedimiento de generacion de informacion de movimiento
de candidato adicional usando informaciéon de movimiento de unidades de prediccién disponibles, de acuerdo con
otra realizacion de la presente invenciéon. Las Figuras 21A y 21B son diagramas para describir una relacion
posicional entre una instantanea actual y una instantanea de referencia cuando se genera informacion de
movimiento de candidato adicional de las Figuras 20A y 20B, de acuerdo con una realizacion de la presente
invencion.

Haciendo referencia a las Figuras 20A y 21A, cuando la unidad de prediccion adyacente B1 de entre unidades de
prediccién situadas por encima de una unidad de predicciéon actual tiene un vector de movimiento mvLO_B1 que
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indica una instantanea LORO 2110 que es una instantanea de referencia de la prediccion de la direccion LO y un
vector de movimiento mvL1_B1 que indica una instantanea L1R0 2120 que es una instantanea de referencia de la
prediccion de la direcciéon L1, y una instantanea 2100 actual esta situada entre la instantanea LORO 2110 y la
instantanea L1R0 2120, la unidad 1540 de generacion de informacién de movimiento de candidato adicional puede
afadir desplazamientos predeterminados que tienen el mismo valor absoluto y diferentes signos al vector de
movimiento mvLO_B1 de la prediccion de la direccion LO y al vector de movimiento mvL1_B1 de la prediccion de la
direccion L1 para generar un nuevo vector de movimiento y puede afadir el nuevo vector de movimiento a
informacion de movimiento de candidato adicional. Es decir, como se muestra en la Figura 20A, la unidad 1540 de
generacion de informacion de movimiento de candidato adicional puede afiadir un desplazamiento predeterminado
mv_offset al vector de movimiento mvLO_B1 de la prediccién de la direccion LO de manera que puede incluirse un
vector de movimiento generado mvL0' en un vector de movimiento de candidato adicional de la predicciéon de la
direccion LO y puede restar el desplazamiento mv_offset del vector de movimiento mvL1_B1 de la prediccion de la
direccién L1 de manera que el vector de movimiento generado mvL1' puede incluirse en el vector de movimiento de
candidato adicional de la prediccién de la direccion L1.

Cuando un vector de movimiento ListOMV de la direccion LO, que esta incluido en informacién de movimiento
bidireccional obtenida de una unidad de prediccién adyacente disponible, tiene un valor (mx0,my0) y un vector de
movimiento List1MV de la direccién L1 tiene un valor (mx1, my1), si una instantanea actual se sita entre una
instantanea de referencia de la prediccion de la direccion L1 y una instantanea de referencia de la prediccion de la
direccion LO, la unidad 1540 de generacion de informacion de movimiento de candidato adicional puede afadir y
restar un desplazamiento predeterminado a y desde un vector de movimiento de la prediccion de la direccion LO y un
vector de movimiento de la prediccion de la direccion L1 para generar informacién de movimiento de candidato
adicional como sigue.

ListOMV=(mx0+offset, my0), List1MV=(mx0-offset, myO0);

ListOMV=(mx0-offset, my0), List1MV=(mx0+offset, myO0);

ListOMV=(mx0, myO+offset), List1MV=(mx0, myO0-offset);

ListOMV=(mx0, my0-offset), List1MV=(mx0, myO+offset);

ListOMV=(mx0+offset, my0+offset), List1MV=(mx0-offset, my0-offset);

ListOMV=(mx0+offset, my0-offset), List1MV=(mx0-offset, myO+offset);

ListOMV=(mx0-offset, myO+offset), List1MV=(mx0+offset, my0-offset); y

ListOMV=(mx0-offset, my0-offset), List1MV=(mx0+offset, myO+offset)

Haciendo referencia a las Figuras 20B y 21B, cuando la unidad de prediccion adyacente B1 de entre unidades de
prediccién situadas por encima de una unidad de prediccién actual tiene un vector de movimiento mvL1R0_B1 que
indica una instantanea L1R0 2140 que es una instantanea de referencia de la direccion LO y un vector de
movimiento mvL1R1_B1 que indica una instantanea L1R1 2150 que es una instantanea de referencia de la direccion
L1, sila instantanea L1R0 2140 y la instantanea L1R1 2150 estan situadas en mismas localizaciones con respecto a
una instantanea 2130 actual, la unidad 1540 de generacion de informacion de movimiento de candidato adicional
puede afadir o restar un desplazamiento predeterminado a y desde un vector de movimiento mvL1R0_B1 de la
prediccion de la direccion LO y un vector de movimiento mvL1R1_B1 de la prediccién de la direccion L1 para generar
un nuevo vector de movimiento y puede afiadir el nuevo vector de movimiento generado a informacion de
movimiento de candidato adicional. Es decir, como se muestra en la Figura 20B, la unidad 1540 de generacion de
informacion de movimiento de candidato adicional puede afiadir un vector de movimiento mvL0' generado afiadiendo
un desplazamiento mv_offset al vector de movimiento mvL1R0_B1 de la prediccion de la direccién LO a un vector de
movimiento de candidato adicional de la prediccion de la direccion LO y puede afiadir el vector de movimiento mvL1'
generado afadiendo el desplazamiento mv_offset al vector de movimiento mvL1R1_B1 de la prediccion de la
direccion L1 a un vector de movimiento de candidato adicional de la direccion L1.

Cuando un vector de movimiento ListOMV de la direccién LO, que se obtiene desde una unidad de prediccion
adyacente disponible, tiene un valor (mx0, myQ), un vector de movimiento List1MV de la direccion L1 tiene un valor
(mx1, my1), y una instantanea de referencia de la direccion L1 y una instantanea de referencia de la direccion LO
estan situadas en localizaciones correspondientes con respecto a una instantanea actual, la unidad 1540 de
generacion de informacion de movimiento de candidato adicional puede afadir y restar un desplazamiento
predeterminado a y desde un vector de movimiento de la prediccion de la direccion LO y un vector de movimiento de
la prediccion de la direccion L1 para generar informacion de movimiento de candidato adicional como sigue.
ListOMV=(mx0+offset, myQ), List1MV=(mx0+offset, my0);

ListOMV=(mx0-offset, my0), List1MV=(mx0-offset, my0);

ListOMV=(mx0, myO+offset), List1MV=(mx0, myO+offset);

ListOMV=(mx0, my0-offset), List1MV=(mx0, my0-offset);

ListOMV=(mx0+offset, my0+offset), List1MV=(mx0+offset, myO+offset);

ListOMV=(mx0+offset, my0-offset), List1MV=(mx0+offset, my0-offset);

ListOMV=(mx0-offset, myO+offset), List1MV=(mx0-offset, myO+offset); y

ListOMV=(mx0-offset, my0-offset), List1MV=(mx0-offset, my0-offset)

De acuerdo con otra realizacion de la presente invencion, la unidad 1540 de generacion de informacion de
movimiento de candidato adicional puede cambiar informacion de movimiento disponible de unidades de prediccion
espacial y unidades de prediccion temporales para generar informacion de movimiento de candidato adicional.
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Cuando la informacion de movimiento disponible de unidades de prediccién espacial y unidades de prediccion
temporales incluye informacion de vector de movimiento bidireccional de las direcciones LO y L1, la unidad 1540 de
generacion de informacion de movimiento de candidato adicional puede afadir informacién uni-direccional, que se
genera dividiendo la prediccion de las direcciones LO y L1, a informacién de movimiento de candidato adicional. Por
ejemplo, se supone que la informacion de movimiento bidireccional obtenida de unidades de prediccion espacial y
unidades de prediccion temporales disponibles incluye informacion de movimiento de la direccion LO, que incluye un
vector de movimiento ListOMV de la direccion LO y un indice de instantanea de referencia ListOREF que indica una
instantanea de referencia de la direccion LO, e informaciéon de movimiento de la direccién L1, que incluye un vector
de movimiento ListIMV de la direccion L1 y un indice de instantanea de referencia List1REF que indica una
instantanea de referencia de la direccion L1. La unidad 1540 de generacion de informacion de movimiento de
candidato adicional puede dividir la informacion de movimiento bidireccional para generar dos piezas de informacion
de movimiento unidireccional y afiadir las dos piezas de informacién de movimiento unidireccional a informacion de
movimiento de candidato adicional. Es decir, la unidad 1540 de generacion de informacion de movimiento de
candidato adicional puede dividir la informacién de movimiento bidireccional en informacién de movimiento
unidireccional de la direccion LO que incluye {un vector de movimiento ListOMV de la direcciéon LO y un indice de
instantanea de referencia ListOREF que indica una instantanea de referencia de la direccion L0} e informacion de
movimiento unidireccional de la direccion L1 que incluye {un vector de movimiento List1MV de la direccién L1 y un
indice de instantanea de referencia List1REF que indica una instantanea de referencia de la direccion L1} y puede
afadir la informacion de movimiento unidireccional a informacion de movimiento de candidato adicional.

Ademas, cuando la informacion de movimiento disponible de unidades de prediccion espacial y unidades de
prediccion temporales incluye informacion de movimiento unidireccional de informacion de movimiento de la
direccion LO e informacién de movimiento de la direccion LO, la unidad 1540 de generacion de informacion de
movimiento de candidato adicional puede afadir informacion de movimiento bidireccional generada combinando la
informacion de movimiento unidireccional de las direcciones LO y L1 a informacion de movimiento de candidato
adicional. Por ejemplo, cuando existe la informacién de movimiento unidireccional de la direccion L0, que incluye {un
vector de movimiento ListOMV de la direccion LO y un indice de instantanea de referencia ListOREF que indica una
instantanea de referencia de la direccion L0}, y la informacion de movimiento unidireccional de la direccion L1, que
incluye {un vector de movimiento List1MV de la direcciéon L1 y un indice de instantanea de referencia List1REF que
indica una instantanea de referencia de la direccion L1} como informacién de movimiento obtenida de unidades de
prediccion que se dividen espacial y temporalmente co-localizadas a una unidad de prediccion actual, la informacion
de movimiento unidireccional de la direccion LO y la informaciéon de movimiento unidireccional de la direccion L1 se
combinan para generar informacion de movimiento bidireccional y la informacion de movimiento bidireccional
generada puede afadirse a informacion de movimiento de candidato adicional.

Ademas, la unidad 1540 de generacion de informacion de movimiento de candidato adicional puede afiadir un vector
de movimiento que tiene un valor predeterminado y un indice de referencia a una cualquiera de la informacién de
movimiento unidireccional de la direccion LO y la informacién de movimiento unidireccional de la direccion L1 para
generar informacion de movimiento unidireccional de diferentes direcciones de manera que la informacion de
movimiento bidireccional obtenida para la informacion de movimiento de candidato adicional. Por ejemplo, cuando
Unicamente existe informacion de movimiento unidireccional de la direccion LO, que incluye {un vector de movimiento
ListOMV de la direccion LO y un indice de instantanea de referencia ListOREF que indica una instantanea de
referencia de la direccion L0}, como informacién de movimiento obtenida de unidades de prediccion que estan co-
localizadas espacial y temporalmente a una unidad de prediccion actual, la unidad 1540 de generacion de
informacién de movimiento de candidato adicional puede establecer un vector de movimiento que tiene un valor
predeterminado tal como (0,0) como un vector de movimiento List1MV de la direccion L1 y puede establecer un
indice de instantanea de referencia ListtREF que indica una instantanea de referencia de la direcciéon L1 como un
valor predeterminado O para generar informacion de movimiento de la direccién L1, y puede combinar la informacién
de movimiento generada de la direccion L1 y la informacion de movimiento existente de la direccion LO de manera
que la informacion de movimiento bidireccional generada esta incluida en la informacién de movimiento de candidato
adicional.

La unidad 1540 de generacion de informacion de movimiento de candidato adicional puede generar Unicamente
informacién de vector de movimiento de entre informacién de movimiento de una unidad de prediccién disponible
usando una unidad de prediccién disponible y puede establecer de manera separada la informacion de direccion de
referencia restante (direccion de prediccion) o un indice de instantanea de referencia. En este caso, cuando la
unidad 1540 de generacion de informacion de movimiento de candidato adicional genera informaciéon de movimiento
de candidato adicional usando informacién de movimiento de una unidad de prediccién disponible, la unidad 1540 de
generacion de informacion de movimiento de candidato adicional puede generar informacién de direccion de
referencia de acuerdo con un tipo de corte de una unidad de prediccion actual. Por ejemplo, cuando una unidad de
prediccion actual esta incluida en un corte P, una direccion de referencia incluida en la informaciéon de movimiento de
candidato adicional se establece como la direccion LO. Cuando una unidad de prediccion actual se establece en un
corte B, una direccion de referencia puede establecerse como una bi-prediccion que incluye prediccion de las
direcciones LO y L1. Ademas, la unidad 1540 de generacion de informacién de movimiento de candidato adicional
puede establecer un indice de instantanea de referencia en un rango de (0 ~ el indice de instantanea de referencia
de la unidad de prediccion disponible) y puede afadir una pluralidad de indices de instantanea de referencia a
informacién de movimiento de candidato adicional.
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Cuando la unidad 1540 de generacion de informacion de movimiento de candidato adicional genera el indice de
instantanea de referencia, la unidad 1540 de generacion de informacion de movimiento de candidato adicional puede
usar un indice de instantanea de referencia que indica una instantanea de referencia que tiene la frecuencia mas
alta de entre instantaneas de referencia incluidas en informaciéon de movimiento de unidades de prediccion espacial
y unidades de prediccién temporales disponibles o puede usar un indice de instantanea de referencia que indica una
instantanea de referencia a la que se hace referencia por las unidades de predicciéon mas adyacentes de una unidad
de prediccién actual, en lugar de establecer un indice de instantanea de referencia que tiene un valor
predeterminado, como se ha descrito anteriormente.

Ademas, cuando el nimero de piezas de informacion de movimiento de candidato generado por defecto por la
unidad 1510 de generacion de informacion de movimiento de candidato espacial y la unidad 1520 de generacion de
informacién de movimiento de candidato temporal es menor que un nimero predeterminado ‘n’, la unidad 1540 de
generacion de informacion de movimiento de candidato adicional puede omitir un procedimiento para comprobar si la
informacion de movimiento de candidato adicional incluida en informacion de movimiento de candidato esta
duplicada de manera que el nimero total de piezas de informacién de movimiento de candidato puede ser ‘n’. Es
decir, la unidad 1540 de generacion de informacion de movimiento de candidato adicional puede afiadir informacion
de movimiento de candidato adicional generada cambiando informacién de movimiento por defecto a la informacion
de movimiento de candidato incluso aunque la informacién de movimiento de candidato adicional sea la misma que
la informacién de movimiento por defecto.

La Figura 22 es un diagrama de flujo de un procedimiento de codificacion de un vector de movimiento, de acuerdo
con una realizacion de la presente invencion.

Haciendo referencia a la Figura 22, en la operacion 2310, el estimador 420 de movimiento realiza prediccion de
movimiento en una unidad de prediccién actual para obtener informacion de movimiento acerca de la unidad de
prediccion actual.

En la operacion 2320, la unidad 1410 de generacion de informacion de movimiento de candidato determina si esta
disponible informacion de movimiento de unidades de prediccion espacial que estan espacialmente co-localizadas a
una unidad de prediccién actual e informacién de movimiento de unidades de predicciéon temporales que estan
temporalmente co-localizadas a la unidad de prediccién actual. Como se ha descrito anteriormente, la unidad 1410
de generacioén de informaciéon de movimiento de candidato comprueba si la informacion de movimiento de unidades
de prediccion adyacentes A0 y A1 situadas a la izquierda de la unidad de prediccion actual y la informacion de
movimiento de unidades de prediccion adyacentes BO, B1 y B2 situadas por encima de la unidad de prediccion
actual estan disponibles y puede afadir informacion de movimiento de una unidad de prediccion adyacente
disponible a informacién de movimiento de candidato por defecto. Ademas, la unidad 1410 de generacion de
informacién de movimiento de candidato comprueba si esta disponible informacién de movimiento de unidades de
prediccion de una localizacion predeterminada de entre unidades de prediccion de una instantanea anterior y puede
afiadir la informaciéon de movimiento de la instantanea anterior a la informacién de movimiento de candidato por
defecto.

En la operacion 2330, cuando el nimero de piezas de informacion de movimiento de unidades de prediccion
espacial y unidades de prediccion temporales es menor que un nimero predeterminado ‘n’, la unidad 1410 de
generacion de informacién de movimiento de candidato puede generar informacion de movimiento de candidato
adicional usando informacién de movimiento de unidades de prediccion espacial y unidades de prediccion
temporales disponibles de manera que el niUmero total de piezas de informacién de movimiento de candidato puede
sern’.

En la operacion 2340, el codificador 1420 de informacién de movimiento codifica informacion de movimiento de la
unidad de prediccidon actual usando n piezas de informacién de movimiento. En detalle, el codificador 1420 de
informacion de movimiento determina la informacion de movimiento mas similar a informacion de movimiento de una
unidad de prediccién actual de entre la informacién de movimiento de candidato generada y transmite informacion de
indice que indica la informacion de movimiento determinada. Por ejemplo, cuando la informacién de movimiento es
un vector de movimiento, la unidad 1410 de generacion de informacion de movimiento de candidato genera
candidatos de vector de movimiento de prediccion de la unidad de prediccion actual y el codificador 1420 de
informaciéon de movimiento puede codificar informacién acerca de un valor de indice que indica un vector de
movimiento de prediccion mas similar al vector de movimiento de la unidad de prediccién actual de entre candidatos
de vector de movimiento de prediccion e informacion acerca de un valor de diferencia entre el vector de movimiento
de la unidad de prediccién actual y el vector de movimiento de prediccion.

La Figura 23 es un diagrama de bloques de un aparato 2400 de decodificacion de vector de movimiento de acuerdo
con una realizacion de la presente invencion.

Haciendo referencia a la Figura 23, el aparato 2400 de decodificacion de vector de movimiento incluye un
decodificador 2410 por entropia, un decodificador 2420 de informacion de movimiento, y una unidad 2430 de
generacion de informacion de movimiento de candidato.

El decodificador 2410 por entropia extrae informaciéon de movimiento usada en una unidad de predicciéon actual de
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entre informacion de movimiento de candidato de una secuencia de bits. Por ejemplo, cuando la informacion de
movimiento es un vector de movimiento, el decodificador 2410 por entropia extrae un indice que indica informacién
de movimiento acerca de un indice de vector de movimiento de prediccién, un valor de diferencia entre el vector de
movimiento de prediccion y un vector de movimiento original, informacion de instantanea de referencia, e
informacién de direccion de prediccion.

Como la unidad 1410 de generacion de informacién de movimiento de candidato mostrada en la Figura 14A, la
unidad 2430 de generacion de informacion de movimiento de candidato obtiene informacion de movimiento de
candidato usando informacion de movimiento de unidades de prediccion adyacentes que estan temporal y
espacialmente co-localizadas a una unidad de prediccién actual, y genera informacion de movimiento de candidato
adicional usando informacion de movimiento de unidades de prediccién que estan espacial y temporalmente co-
localizadas a la unidad de prediccién actual de manera que el nUmero de piezas de la informacién de movimiento de
candidato es ‘n’.

El decodificador 2420 de informacién de movimiento obtiene una Unica pieza de informacién de movimiento de
candidato generada por la unidad 2430 de generacion de informacion de movimiento de candidato usando un indice
que indica informaciéon de movimiento de una unidad de prediccién actual obtenida desde una secuencia de bits.
Como se ha descrito anteriormente, cuando la informacion de movimiento es un vector de movimiento, el
decodificador 2420 de informacién de movimiento obtiene un Unico vector de movimiento de prediccion de entre
candidatos de vector de movimiento de prediccion usando un indice que indica el vector de movimiento de
prediccién obtenido desde una secuencia de bits, extrae informacién acerca de un valor de diferencia entre el vector
de movimiento de prediccién y un vector de movimiento original de una secuencia de bits, y a continuacion afade el
valor de diferencia y el vector de movimiento de prediccion para restaurar un vector de movimiento de la unidad de
prediccion actual.

La Figura 24 es un diagrama de flujo de un procedimiento de decodificacién de informacion de movimiento, de
acuerdo con una realizacién de la presente invencion.

Haciendo referencia a la Figura 24, en la operacion 2510, la unidad 2430 de generacion de informacion de
movimiento de candidato determina si la informacion de movimiento de unidades de prediccién espacial que estan
espacialmente co-localizadas a una unidad de prediccién actual y la informacion de movimiento de unidades de
prediccidon temporales que estan temporalmente co-localizadas a la unidad de prediccién actual estan disponibles.
En la operacién 2520, como el resultado de la determinacién, cuando el nimero de piezas de informacién de
movimiento disponible de las unidades de prediccién espacial y unidades de prediccion temporales es menor que un
numero predeterminado ‘n’ (donde n es un numero entero), la unidad 2430 de generacion de informacion de
movimiento de candidato genera informacion de movimiento de candidato adicional usando informacion de
movimiento disponible de unidades de predicciéon espacial y unidades de prediccion temporales de manera que el
numero total de piezas de informaciéon de movimiento de candidato puede ser ‘n’.

En la operacién 2530, el decodificador 2410 por entropia obtiene y emite informacion de indice que indica una
informacion de movimiento de entre ‘n’ piezas de informacion de movimiento de candidato de una secuencia de bits.
En la operacion 2540, el decodificador 2420 de informacion de movimiento obtiene informaciéon de movimiento de
una unidad de prediccién actual usando la informacién de movimiento indicada por el indice. Como se ha descrito
anteriormente, cuando la informacién de movimiento es un vector de movimiento, el decodificador 2420 de
informacién de movimiento obtiene un Unico vector de movimiento de predicciéon de entre candidatos de vector de
movimiento de prediccion usando el indice que indica el vector de movimiento de predicciéon obtenido desde una
secuencia de bits, extrae informacién acerca de un valor de diferencia entre el vector de movimiento de prediccion y
un vector de movimiento original de una secuencia de bits, y a continuacion afiade el valor de diferencia y el vector
de movimiento de prediccion para restaurar un vector de movimiento de la unidad de prediccién actual.

Las realizaciones de la presente invencion pueden escribirse como programas informaticos y pueden implementarse
en ordenadores digitales de uso general que ejecutan los programas usando un medio de grabacion legible por
ordenador. Ejemplos del medio de grabacién legible por ordenador incluyen medio de almacenamiento magnético
(por ejemplo, ROM, discos flexibles, discos duros, etc.) y medio de grabacién optico (por ejemplo, CD-ROM o DVD).

Aunque se ha mostrado y descrito particularmente la presente invencion con referencia a realizaciones ejemplares
de la misma, se entendera por los expertos en la materia que pueden realizarse diversos cambios en forma y
detalles en la misma sin alejarse del alcance de la presente invencion como se define mediante las siguientes
reivindicaciones.
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REIVINDICACIONES

1. Un aparato de decodificacion de un vector de movimiento, comprendiendo el aparato:

un generador (2770) de candidato de fusidén configurado para determinar si estan disponibles vectores de
movimiento de unidades de prediccion espacial que estan espacialmente co-localizadas a una unidad de
prediccion actual y vectores de movimiento de unidades de prediccion temporal que estan temporalmente co-
localizadas a la unidad de prediccién actual;

y para determinar los vectores de movimiento disponibles como candidatos de predictor de vector de movimiento;
caracterizado por:

cuando el numero de los candidatos de predictor de vector de movimiento es menor que un numero
predeterminado ‘n’, donde n es un numero entero, el generador (2770) de candidato de fusidon genera al menos
un vector de movimiento bidireccional combinado combinando un vector de movimiento disponible, de entre los
vectores de movimiento disponibles, que indica un bloque de imagenes en la lista de imagenes de referencia 0 y
un vector de movimiento disponible, de entre los vectores de movimiento disponibles, que indica un bloque de
imagenes en la lista de imagenes de referencia 1;

agregar el al menos un vector de movimiento bidireccional combinado a los candidatos de predictor de vector de
movimiento;

y cuando el numero de los candidatos de predictor de vector de movimiento es menor que el numero
predeterminado ‘n’, agregar un vector de movimiento que tiene un valor de componente predeterminado a los
candidatos de predictor de vector de movimiento, de modo que un numero total de candidatos de predictor de
vector de movimiento es el nimero predeterminado n, en el que el valor de componente predeterminado es (0,
0),

comprendiendo el aparato, ademas, un decodificador (2780) de vector de movimiento configurado para obtener
informacién que indica un predictor de vector de movimiento entre los candidatos de predictor de vector de
movimiento a partir de un flujo de bits y para obtener el predictor de vector de movimiento de la unidad de
prediccion actual basada en la informacion.

2. Un aparato para decodificar un vector de movimiento, comprendiendo el aparato:

un generador (1460) de candidato de fusién configurado para determinar si los vectores de movimiento de
unidades de prediccion espacial que estan colocadas espacialmente en una unidad de prediccion actual y
vectores de movimiento de unidades de predicciéon temporal que estan colocados temporalmente en la unidad de
prediccion actual estan disponibles y para determinar los vectores de movimiento disponibles como candidatos
de predictor de vector de movimiento; caracterizado por:

cuando el numero de candidatos de predictor de vector de movimiento es menor que un numero
predeterminado 'n', donde n es un numero entero, el generador (1460) de candidato de fusion genera al
menos un vector de movimiento bidireccional combinado combinando un vector de movimiento disponible, de
entre los vectores de movimiento disponibles, que indica un bloque de imagen en la lista de imagenes de
referencia 0 y un vector de movimiento disponible, de entre los vectores de movimiento disponibles, que
indica un bloque de imagen en la lista de imagenes de referencia 1;

agrega al menos un vector de movimiento bidireccional combinado a los candidatos de predictor de vector de
movimiento; y cuando el nimero de candidatos de predictor de vector de movimiento es menor que el nimero
predeterminado 'n', agrega un vector de movimiento que tiene un valor de componente predeterminado a los
candidatos de predictor de vector de movimiento, de modo que un nimero total de candidatos de predictor de
vector de movimiento es el nimero predeterminado n, en el que el valor predeterminado de componente es
(0,0),

comprendiendo el aparato, ademas, un codificador (1470) de vector de movimiento configurado para
determinar un predictor de vector de movimiento de la unidad de prediccion actual entre candidatos de
predictor de vector de movimiento y para codificar informacion que indica el predictor de vector de
movimiento.

3. Un medio legible por ordenador no transitorio para grabar un flujo de bits, comprendiendo el flujo de bits:

informacién que indica un predictor de vector de movimiento de una unidad de prediccién actual entre candidatos
de predictor de vector de movimiento,

en el que los candidatos de predictor de vector de movimiento se generan determinando si los vectores de
movimiento de unidades de prediccion espacial que estan colocadas espacialmente en la unidad de prediccion
actual y vectores de movimiento de unidades de prediccion temporal que estan colocados temporalmente en la
unidad de prediccion actual estan disponibles y determinando los vectores de movimiento disponibles como
candidatos de predictor de vector de movimiento, caracterizado por:

los candidatos de predictor de vector de movimiento se generan por:

cuando el numero de candidatos de predictor de vector de movimiento es menor que un numero
predeterminado 'n', donde n es un nimero entero, generar al menos un vector de movimiento bidireccional
combinado combinando un vector de movimiento disponible, de entre los vectores de movimiento disponibles,
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que indica un bloque de imagen en la lista de imagenes de referencia 0 y un vector de movimiento disponible,
de entre los vectores de movimiento disponibles, que indica un bloque de imagen en la lista de imagenes de
referencia 1;

agregar al menos un vector de movimiento bidireccional combinado a los candidatos de predictor de vector de
movimiento; y cuando el numero de candidatos de predictor de vector de movimiento es menor que el numero
predeterminado 'n', agregar un vector de movimiento que tiene un valor de componente predeterminado a los
candidatos de predictor de vector de movimiento de modo que un numero total de candidatos de predictor de
vector de movimiento es el nimero predeterminado n, en el que el valor predeterminado de componente es
(0, 0).
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