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DESCRIPCIÓN 

Método para seleccionar un predictor de vector de movimiento y un dispositivo que lo utiliza 

Campo técnico 

La presente invención está relacionada con una técnica de compresión de vídeo (imagen en movimiento) y, más 
concretamente, con un método de predicción de información del bloque actual utilizando información de los bloques 5 
vecinos al mismo. 

Técnica anterior  

En los últimos años han aumentado en diversos campos de aplicaciones la demanda de imágenes en alta resolución 
y de alta calidad. A medida que aumentan la resolución y la calidad de una imagen, aumenta cada vez más la 
cantidad de datos en la imagen. En consecuencia, cuando se transmiten datos de vídeo utilizando medios tales 10 
como las líneas de banda ancha por cable o inalámbricas existentes o se almacenan datos de vídeo en los medios 
de almacenamiento existentes, el coste de la transmisión y el coste de almacenamiento de los datos aumentan. 

Para transmitir, almacenar y reproducir de forma efectiva información de vídeo en alta resolución y de alta calidad se 
pueden utilizar técnicas de compresión de vídeo de alta eficiencia. 

Para mejorar la eficiencia de la compresión de vídeo se puede utilizar un método de predicción de información del 15 
bloque actual mediante la utilización de información de los bloques vecinos del bloque actual sin transmitir la 
información del mismo. 

Como método de predicción se pueden utilizar predicción inter (entre) y predicción intra (interna). 

En la predicción inter, los valores de los píxeles de la imagen actual se predicen mediante información de otras 
imágenes. En la predicción intra, los valores de los píxeles de la imagen actual se predicen utilizando las relaciones 20 
entre los píxeles de la misma imagen. 

Cuando se realiza una predicción inter, se puede utilizar información que indica una imagen de referencia e 
información que indica un vector de movimiento de los bloques vecinos en un modo de predicción inter para 
designar una parte de otra imagen que se va a utilizar para la predicción. 

El documento JCTVC-D095 ("Improvements on median motion vectors of AMVP (Mejoras en los vectores de 25 
movimiento con filtrado de mediana de AMVP)" del Joint Collaborative Team on Video Coding (Equipo Colaborativo 
Conjunto sobre Codificación de Vídeo) (JCT-VC) del ITU-T SG16 WP3 y del ISO/IEC JTC1/SC29/WG11) propone un 
método mejorado sobre vectores de movimiento de mediana en la Predicción de Vector de Movimiento Avanzada en 
donde únicamente se consideran como vectores de movimiento vecinos espaciales los vectores de movimiento con 
el mismo índice de referencia y la misma lista de referencia. En este documento también se propone considerar 30 
vectores de movimiento con un índice de referencia diferente o una lista de referencia diferente. En el método 
propuesto se escanea y se comprueba si hay un vector de movimiento vecino que satisfaga cada una de las 
siguientes condiciones en orden: 1. misma imagen de referencia y misma lista de referencia (que las de la unidad de 
predicción actual); 2. misma imagen de referencia y diferente lista de referencia; 3. diferente imagen de referencia y 
misma lista de referencia; y 4. diferente imagen de referencia y diferente lista de referencia. En el proceso anterior se 35 
elige el primer vector de movimiento disponible. El vector de movimiento elegido se escala mediante un factor y se 
invierte si su dirección de predicción es diferente de la del vector de movimiento actual. 

El documento JCTVC-E350 ("CE9: Subtests N and 0: Improvement on AMVP (CE9: Subtests N y 0: Mejora en la 
AMVP)" del Joint Collaborative Team on Video Coding (JCT-VC) del ITU-T SG16 WP3 y del ISO/IEC 
JTC1/SC29/WG11) divulga las características de los preámbulos de las reivindicaciones independientes. El 40 
documento utiliza como punto de partida el documento JCTVC-D231 ("CE9: 3.2d Simplified Motion vector prediction 
(CE9: 3.2d predicción de vector de movimiento simplificada)". Este último documento explica cómo derivar un 
predictor izquierdo/derecho del siguiente modo: para el predictor izquierdo se busca el primer vector de movimiento 
disponible a partir de un grupo de los bloques vecinos en la parte izquierda del bloque actual que incluye un bloque 
situado en la esquina inferior izquierda del bloque actual. Un vector de movimiento se considera disponible si el 45 
vector existe y el índice de frame (cuadro) de referencia del bloque explorado es idéntico al índice de referencia del 
bloque actual. La búsqueda se realiza de abajo hacia arriba, y únicamente se incluye en la lista de candidatos el 
primer predictor disponible. El predictor superior se obtiene de forma similar, en donde los bloques superiores 
izquierdo y derecho del bloque actual se incluyen en un grupo de bloques vecinos por encima del bloque actual. El 
orden de búsqueda en el grupo de bloques vecinos superiores se realiza de derecha a izquierda. Si se encuentra un 50 
vector de movimiento y el vector de movimiento es idéntico al predictor izquierdo, no se considera disponible y la 
búsqueda continúa El documento JCTVC-E350 explica, en su lugar, cómo derivar predictores de vector de 
movimiento escaneando y comprobando si hay un vector de movimiento vecino que satisfaga cada una de las 
siguientes condiciones en orden: 
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1. misma imagen de referencia y misma lista de referencia (que las de la unidad de predicción actual) 

2. misma imagen de referencia y diferente lista de referencia  

3. diferente imagen de referencia y misma lista de referencia 

4. diferente imagen de referencia y diferente lista de referencia 

En el proceso anterior se elige el primer vector de movimiento disponible a lo largo de la dirección de búsqueda. Y, a 5 
continuación, el vector de movimiento elegido se escala mediante un factor (tb/td) y se invierte si su dirección de 
predicción es diferente de la del vector de movimiento actual. 

Resumen de la invención 

Problema técnico 

Un objetivo de la invención es proporcionar un método de predicción capaz de mejorar la eficiencia de compresión y 10 
reducir la cantidad de datos a transmitir, y que pueda reducir la complejidad durante el transcurso de la 
codificación/decodificación de un vídeo (imagen en movimiento) y un dispositivo que utiliza dicho método de 
predicción. 

Otro objetivo de la invención es proporcionar un método de escaneado de los bloques vecinos con el fin de construir 
predictores de información de movimiento candidatos del bloque actual utilizando de forma efectiva información de 15 
los vecinos, y un dispositivo que utiliza el método de escaneado. 

Otro objetivo de la invención es proporcionar un método para escalar la información de movimiento con el fin de 
utilizar la información de movimiento adquirida a partir de los bloques vecinos como un predictor de información de 
movimiento candidato del bloque actual, y un dispositivo que utiliza el método de escalado. 

Solución al problema 20 

El objetivo indicado más arriba se resuelve mediante la combinación de características de las reivindicaciones 
independientes. 

Los modos de realización preferidos se definen en las reivindicaciones dependientes. 

Efectos ventajosos 

De acuerdo con el método de predicción proporcionado por la invención es posible mejorar la eficiencia de la 25 
compresión, reducir la cantidad de datos a transmitir y reducir la complejidad durante el transcurso de la 
codificación/decodificación de un vídeo (imagen en movimiento). 

De acuerdo con el método de predicción proporcionado por la invención, es posible derivar predictores de 
información de movimiento candidatos del bloque actual utilizando de forma efectiva la información de los bloques 
vecinos. 30 

De acuerdo con el método de predicción proporcionado por la invención, es posible escalar la información de 
movimiento adquirida a partir de los bloques vecinos y utilizar la información de movimiento escalada como un 
predictor de información de movimiento candidato del bloque actual. 

Breve descripción de los dibujos 

La FIG. 1 es un diagrama de bloques que ilustra de forma esquemática un dispositivo de codificación de vídeo 35 
(codificador) de acuerdo con un modo de realización de la invención. 

La FIG. 2 es un diagrama de bloques que ilustra de forma esquemática un dispositivo de decodificación de vídeo 
(decodificador) de acuerdo con un modo de realización de la invención. 

La FIG. 3 es un diagrama de flujo que ilustra de forma esquemática un ejemplo de un método para derivar un vector 
de movimiento cuando se aplica un predictor de vector de movimiento avanzado (AMVP) en modo de predicción 40 
inter. 

La FIG. 4 es un diagrama conceptual que ilustra de forma esquemática un ejemplo de un método para generar una 
lista de MVP candidatos. 

La FIG. 5 es un diagrama conceptual que ilustra de forma esquemática un método de escalado de acuerdo con un 
modo de realización de la invención. 45 
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La FIG. 6 es un diagrama de flujo que ilustra de forma esquemática el método de escalado de acuerdo con el modo 
de realización de la invención. 

La FIG. 7 es un diagrama que ilustra de forma esquemática un método para escalar los vectores de movimiento de 
los bloques vecinos del bloque actual en la imagen actual (frame actual). 

La FIG. 8 es un diagrama que ilustra de forma esquemática un método para realizar una competición de vectores de 5 
movimiento de acuerdo con un modo de realización de la invención. 

La FIG. 9 es un diagrama que ilustra de forma esquemática un método para aplicar una AMVP de acuerdo con un 
modo de realización de la invención. 

La FIG. 10 es un diagrama de flujo que ilustra de forma esquemática un método para seleccionar un predictor de 
vector de movimiento del bloque actual de acuerdo con un modo de realización de la invención. 10 

Descripción de los modos de realización ilustrativos 

De aquí en adelante se describirán en detalle algunos modos de realización ilustrativos de la invención haciendo 
referencia a los dibujos adjuntos. 

La FIG. 1 es un diagrama de bloques que ilustra de forma esquemática un dispositivo de codificación de vídeo 
(codificador) de acuerdo con un modo de realización de la invención. Haciendo referencia a la FIG. 1, un dispositivo 15 
100 de codificación de vídeo incluye un módulo 105 de división de imágenes, un módulo 110 de predicción, un 
módulo 115 de transformación, un módulo 120 de cuantización, un módulo 125 de reorganización, un módulo 130 de 
codificación de entropía, un módulo 135 de cuantización inversa, un módulo 140 de transformación inversa, un 
módulo 145 de filtrado y una memoria 150. 

El módulo 105 de división de imágenes puede dividir una imagen de entrada en al menos una unidad de proceso. 20 
Aquí, la unidad de proceso puede ser una unidad de predicción (denominada de aquí en adelante "PU"), una unidad 
de transformación (denominada de aquí en adelante "TU") o una unidad de codificación (denominada de aquí en 
adelante "CU" "). En esta memoria descriptiva, únicamente por conveniencia para facilitar la explicación, una unidad 
de predicción se puede expresar mediante un bloque de predicción, una unidad de transformación se puede 
expresar mediante un bloque de transformación y una unidad de codificación se puede expresar mediante un bloque 25 
de codificación. 

El módulo 110 de predicción incluye un módulo de predicción inter que realiza un proceso de predicción inter y un 
módulo de predicción intra que realiza un proceso de predicción intra. Para mejorar la eficiencia de codificación, la 
señal de una imagen no se codifica tal como es, sino que se codifica para reconstruir una imagen prediciendo una 
imagen mediante la utilización de un área previamente codificada y agregándole a la imagen predicha unos valores 30 
residuales entre la imagen original y la imagen predicha.  

Las imágenes que incluyen un área previamente codificada utilizada para la predicción se conocen como imagen I 
(slice (región espacial) I), imagen P (slice P), imagen B (slice B), etcétera. La slice I es una slice que se decodifica 
solo mediante predicción intra. La slice P es una slice que se puede decodificar mediante predicción inter o 
predicción intra utilizando al menos un vector de movimiento y un índice de imagen de referencia para predecir los 35 
valores de muestra de los bloques. La slice B es una slice que se puede decodificar mediante predicción inter o 
predicción intra utilizando al menos dos vectores de movimiento e índices de la imagen de referencia para predecir 
los valores de muestra de los bloques. 

El módulo 110 de predicción realiza un proceso de predicción sobre unidades de proceso de una imagen con el fin 
de crear un bloque de predicción que incluye las muestras predichas. En el módulo 110 de predicción, la unidad de 40 
proceso de una imagen puede ser una CU, una TU o una PU. Se puede determinar si la predicción realizada sobre 
la unidad de proceso correspondiente es una predicción inter o una predicción intra, y se pueden determinar detalles 
específicos (por ejemplo, el modo de predicción) de los métodos de predicción. La unidad de proceso sometida al 
proceso de predicción puede ser diferente de la unidad de proceso de la que se determinan el método de predicción 
y los detalles específicos. Por ejemplo, el método de predicción y el modo de predicción pueden ser determinados 45 
por las unidades PU y el proceso de predicción puede ser realizado por las unidades TU. 

En la predicción inter, para crear el bloque de predicción, el proceso de predicción se realiza a partir de información 
sobre al menos una entre la imagen previa y/o la imagen siguiente a la imagen actual. En la predicción intra, para 
crear el bloque de predicción, el proceso de predicción se realiza a partir de información de los píxeles de la imagen 
actual. 50 

En la predicción inter, para un bloque actual se selecciona una imagen de referencia, y para crear un bloque de 
predicción del bloque actual se selecciona un bloque actual que tenga el mismo tamaño que el bloque actual. Por 
ejemplo, en la predicción inter, se puede crear un bloque de predicción para minimizar una señal residual a partir del 
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bloque actual y para minimizar la magnitud de un vector de movimiento. Por otra parte, como método de predicción 
intra se pueden utilizar el modo skip (salto), el modo merge (fusión), el modo AMVP (Predicción de Vector de 
Movimiento Avanzada) o similares. El bloque de la predicción se puede crear en unidades de muestra de píxel 
menor que un píxel entero como, por ejemplo, muestras de 1/2 píxel y muestras de 1/4 de píxel. Aquí, un vector de 
movimiento también se puede expresar en unidades de muestra de píxel menor que un píxel entero. Por ejemplo, 5 
los píxeles de luma (luminancia) se pueden expresar en unidades de 1/4 de píxel y los píxeles de croma 
(crominancia) se pueden expresar en unidades de 1/8 de píxel. 

La información tal como un índice de imagen de referencia seleccionada mediante predicción inter, un predictor de 
vector de movimiento y una señal residual se codifican en función de la entropía y se transmiten a un decodificador. 

Cuando se realiza la predicción intra, la unidad de proceso sometida al proceso de predicción puede ser diferente de 10 
la unidad de proceso de la cual se determinan el método de predicción y los detalles específicos. Por ejemplo, el 
modo de predicción se puede determinar en unidades PU y el proceso de predicción se puede realizar en unidades 
PU. Alternativamente, el modo de predicción se puede determinar en unidades PU y la predicción inter se puede 
realizar en unidades TU. 

En la predicción intra, los modos de predicción incluyen 33 modos de predicción direccionales y al menos dos modos 15 
no direccionales. Los modos no direccionales incluyen un modo de predicción DC y un modo planar. 

En la predicción intra se puede crear un bloque de predicción después de aplicar un filtro a las muestras de 
referencia. En este momento se puede determinar si se debe aplicar un filtro a las muestras de referencia en función 
del modo de predicción intra y/o el tamaño del bloque actual. 

Se puede determinar una PU en varios tamaños/formas a partir de una CU que ya no se va a dividir. Por ejemplo, en 20 
el caso de la predicción inter, una PU puede tener tamaños tales como 2N×2N, 2N×N, N×2N y N×N. En el caso de la 
predicción intra, una PU puede tener tamaños tales como 2N×2N y N×N (en donde N es un entero). Se puede 
escoger la PU que tiene un tamaño de N×N se para aplicarse únicamente a un caso específico. Por ejemplo, se 
puede escoger la PU que tiene un tamaño de N×N para utilizarse únicamente para una unidad de codificación que 
tenga el tamaño más pequeño, o se puede escoger para utilizarse únicamente para predicción intra. Además de las 25 
PU que tienen los tamaños mencionados más arriba, también se pueden definir y utilizar PU que tengan tamaños 
tales como N×mN, mN×N, 2N×mN y mN×2N (en donde m<1). 

Los valores residuales (un bloque residual o una señal residual) entre el bloque de predicción creado y el bloque 
original se le envían al módulo 115 de transformación. La información del modo de predicción, la información del 
vector de movimiento etcétera utilizadas para la predicción son codificadas junto con los valores residuales por el 30 
módulo 130 de codificación de entropía y transmitidas al decodificador. 

El módulo 115 de transformación realiza un proceso de transformación con el bloque residual en unidades TU y crea 
los coeficientes de transformación. La unidad de transformación en el módulo 115 de transformación puede ser una 
TU y puede tener una estructura de quad tree (árbol cuaternario). El tamaño de la unidad de transformación se 
puede determinar dentro de un rango de tamaños predeterminado del más grande al más pequeño. El módulo 115 35 
de transformación puede transformar el bloque residual utilizando una DCT (Transformada Discreta del Coseno) y/o 
una DST (Transformada Discreta del Seno). 

El módulo 120 de cuantización puede cuantizar los valores residuales transformados por el módulo 115 de 
transformación y puede crear los coeficientes de cuantización. Los valores calculados por el módulo 120 de 
cuantización se le pueden pasar al módulo 135 de cuantización inversa y al módulo 125 de reorganización. 40 

El módulo 125 de reorganización puede reorganizar los coeficientes de cuantización suministrados desde el módulo 
120 de cuantización. Mediante la reorganización de los coeficientes de cuantización es posible mejorar la eficiencia 
de codificación en el módulo 130 de codificación de entropía. Mediante la utilización de un método de escaneado de 
coeficientes, el módulo de reorganización 125 puede reorganizar en forma de vector unidimensional los coeficientes 
de cuantización dispuestos en forma de bloque bidimensional. El módulo 125 de reorganización puede mejorar la 45 
eficiencia de codificación de entropía en el módulo 130 de codificación de entropía cambiando el orden de 
escaneado de los coeficientes sobre la base de estadísticas estocásticas de los coeficientes transmitidos desde el 
módulo de cuantización. 

El módulo 130 de codificación de entropía realiza un proceso de codificación de entropía sobre los coeficientes de 
cuantización reorganizados por el módulo 125 de reorganización. Algunos ejemplos del método de codificación de 50 
entropía incluyen un método Golomb Exponencial, un método CAVLC (Codificación de Longitud Variable Adaptativa 
en Función del Contexto) y un método CABAC (Codificación Aritmética Binaria Adaptativa en Función del Contexto). 
El módulo 130 de codificación de entropía puede codificar una variedad de informaciones como, por ejemplo, 
información de coeficientes residuales e información del tipo de bloque de una unidad de codificación, información 
del modo de predicción, información de la unidad de división, información de la unidad de predicción, información de 55 
la unidad de transferencia, información del vector de movimiento, información de la imagen de referencia, 
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información de interpolación de los bloques e información de filtrado transmitidas desde el módulo 125 de 
reorganización y el módulo 110 de predicción. 

Si es necesario, el módulo 130 de codificación de entropía puede cambiar de forma predeterminada un conjunto de 
parámetros o la sintaxis a transmitir. 

El módulo 135 de cuantización inversa invierte la cuantización de los valores cuantizados por el módulo 120 de 5 
cuantización. El módulo 140 de transformación inversa invierte la transformación de los valores invertidos de 
cuantización por el módulo 135 de cuantización inversa. Los valores residuales creados por el módulo 135 de 
cuantización inversa y el módulo 140 de transformación inversa se fusionan con el bloque de predicción predicho por 
el módulo 110 de predicción para crear un bloque reconstruido. 

El módulo 145 de filtrado aplica un filtro de desbloqueo, un ALF (Filtro de Bucle Adaptativo) o un SAO (Offset 10 
(desplazamiento) Adaptativo por Muestra) a la imagen reconstruida. 

El filtro de desbloqueo elimina la distorsión del bloque generada en el límite entre los bloques en la imagen 
reconstruida. El ALF realiza un proceso de filtrado sobre la base de los valores resultantes de la comparación de la 
imagen original con la imagen reconstruida de la que el filtro de desbloqueo filtra los bloques. El ALF se puede 
aplicar únicamente cuando es necesaria una alta eficiencia. El SAO reconstruye las diferencias de offset entre los 15 
bloques residuales a los que se ha aplicado el filtro de desbloqueo y la imagen original, y se aplica en forma de un 
offset de banda, offset de borde o similar. 

Por otra parte, el módulo 145 de filtrado puede no realizar el proceso de filtrado en un bloque reconstruido utilizado 
para predicción inter. 

La memoria 150 almacena el bloque reconstruido o la imagen calculada por el módulo 145 de filtrado. El bloque 20 
reconstruido o la imagen almacenada en la memoria 150 se le envía al módulo 110 de predicción que realiza la 
predicción inter. 

La FIG. 2 es un diagrama de bloques que ilustra de forma esquemática un dispositivo de decodificación de vídeo 
(decodificador) de acuerdo con un modo de realización de la invención. Haciendo referencia a la FIG. 2, un 
dispositivo 200 de decodificación de vídeo incluye un módulo 210 de decodificación de entropía, un módulo 215 de 25 
reorganización, un módulo 220 de cuantización inversa, un módulo 225 de transformación inversa, un módulo 230 
de predicción, un módulo 235 de filtrado y una memoria 240. 

Cuando se recibe un flujo de bits de la imagen desde el codificador, el flujo de bits recibido se decodifica en orden 
inverso al orden en el que el codificador procesa la información de vídeo. 

Por ejemplo, cuando el dispositivo de codificación de vídeo utiliza un método de codificación de longitud variable 30 
(denominado de aquí en adelante "VLC") como, por ejemplo, el CAVLC para realizar el proceso de codificación de 
entropía, el módulo 210 de decodificación de vídeo se puede basar en la misma tabla de VLC que la tabla de VLC 
utilizada en el dispositivo de codificación de vídeo y puede realizar el proceso de decodificación de entropía. Cuando 
el dispositivo de codificación de vídeo utiliza la CABAC para realizar el proceso de codificación de entropía, el 
módulo 210 de decodificación de entropía puede realizar el proceso de decodificación de entropía utilizando la 35 
CABAC en correspondencia con el mismo. 

La información para crear un bloque de predicción a partir de la información decodificada por el módulo 210 de 
decodificación de entropía se le envía al módulo 230 de predicción, y los valores residuales de la decodificación de 
entropía realizada por el módulo de decodificación de entropía se le envían al módulo 215 de reorganización.  

El módulo 215 de reorganización reorganiza el flujo de bits de la decodificación de entropía realizada por el módulo 40 
210 de decodificación de entropía de acuerdo con el método de reorganización en el dispositivo de codificación de 
vídeo. El módulo 215 de reorganización reconstruye y reorganiza los coeficientes expresados en forma de vector 
unidimensional como coeficientes en forma de un bloque bidimensional. Al módulo 215 de reorganización se le 
suministra información asociada al escaneado de los coeficientes realizado por el codificador y puede llevar a cabo 
la reorganización utilizando un método de escaneado inverso de los coeficientes de acuerdo con el orden de 45 
escaneado en el que el codificador realiza el escaneado. 

El módulo 220 de cuantización inversa realiza la cuantización inversa de acuerdo con los parámetros de 
cuantización suministrados desde el codificador y los valores de los coeficientes reorganizados del bloque. 

El módulo 225 de transformación inversa realiza la DCT inversa y la DST inversa de la DCT y la DST, que ha sido 
realizada por el módulo de transformación del dispositivo de codificación de vídeo, con el resultado de la 50 
cuantización del dispositivo de codificación de vídeo. La transformación inversa la realiza el dispositivo de 
codificación de vídeo de acuerdo con la unidad de transferencia o la unidad de división de una imagen determinada. 
El módulo de transformación del dispositivo de codificación de vídeo realiza la DCT y la DST selectivamente en 
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función de diversos elementos de información tales como el método de predicción, el tamaño del bloque actual y la 
dirección de predicción, y el módulo 225 de transformación inversa del dispositivo de decodificación de vídeo realiza 
el transformación inversa en función de la información de transformación sobre la transformación realizada por el 
módulo de transformación del dispositivo de codificación de vídeo. 

El módulo 230 de predicción crea un bloque de predicción de acuerdo con la información de creación del bloque de 5 
predicción suministrada desde el módulo 210 de decodificación de entropía y la información del bloque y/o imagen 
previamente decodificada suministrada desde la memoria 240. El bloque reconstruido se puede crear utilizando el 
bloque de predicción creado por el módulo 230 de predicción y el bloque residual suministrado desde el módulo 225 
de transformación inversa. 

El método de predicción específico utilizado por el módulo 230 de predicción es el mismo que el método de 10 
predicción aplicado por el módulo de predicción del codificador. 

Cuando el modo de predicción del bloque actual es el modo de predicción intra, se puede realizar un proceso de 
predicción intra de creación de un bloque de predicción sobre la base de la información de los píxeles de la imagen 
actual. 

En la predicción intra, los modos de predicción incluyen 33 modos de predicción direccionales y al menos dos modos 15 
no direccionales. Los modos no direccionales incluyen un modo de predicción DC y un modo planar. 

En la predicción intra se puede crear un bloque de predicción después de aplicar un filtro a las muestras de 
referencia. En este momento se puede determinar si es necesario aplicar un filtro a las muestras de referencia de 
acuerdo con el modo de predicción intra y/o el tamaño del bloque actual. 

Cuando el modo de predicción para el bloque actual es el modo de predicción inter se utiliza como imagen de 20 
referencia al menos una entre la imagen anterior y la imagen siguiente a la imagen actual, y el proceso de predicción 
inter se realiza con el bloque actual a partir de la información incluida en la imagen de referencia. Específicamente, 
en la predicción inter se selecciona una imagen de referencia para el bloque actual, se selecciona un bloque de 
referencia con el mismo tamaño que el bloque actual y se crea un bloque de predicción del bloque actual. Por 
ejemplo, en la predicción inter se puede crear un bloque de predicción para minimizar la señal residual del bloque 25 
actual y minimizar la magnitud de un vector de movimiento. Para utilizar la información de la imagen de referencia se 
utiliza la información de los bloques vecinos de la imagen actual. Por ejemplo, el bloque de predicción del bloque 
actual se crea a partir de la información de los bloques vecinos mediante la utilización de un modo skip, un modo 
merge, un modo AMVP (Predicción de Vector de Movimiento Avanzada) o uno similar. 

El bloque de predicción se puede crear en unidades de muestra de píxel menor que un píxel entero como, por 30 
ejemplo, muestras de 1/2 píxel y muestras de 1/4 de píxel. Aquí, un vector de movimiento también se puede 
expresar en unidades de muestra de píxel menores que un píxel entero. Por ejemplo, los píxeles de luma se pueden 
expresar en unidades de 1/4 de píxel y los píxeles de croma se pueden expresar en unidades de 1/8 de píxel. 

La información de movimiento necesaria para la predicción inter del bloque actual, por ejemplo, información sobre 
vectores de movimiento, índices de imagen de referencia, etcétera, se puede derivar de un indicador skip, un 35 
indicador merge, etcétera recibidos desde el codificador. 

La unidad de proceso sujeta al proceso de predicción puede ser diferente de la unidad de proceso de la cual se 
determinan el método de predicción y los detalles específicos. Por ejemplo, el modo de predicción se puede 
determinar en unidades PU y el proceso de predicción se puede realizar en unidades PU. Alternativamente, el modo 
de predicción se puede determinar en unidades PU y la predicción inter se puede realizar en unidades TU. 40 

Para reconstruir la imagen original, el bloque residual de salida del módulo 225 de transformación inversa se agrega 
al bloque de predicción de salida del módulo 230 de predicción. 

El bloque y/o la imagen reconstruidos se le envían al módulo 235 de filtrado. El módulo 235 de filtrado realiza un 
proceso de filtrado de desbloqueo, un proceso de SAO (Desplazamiento Adaptativo por Muestra) y/o un proceso de 
filtrado de bucle adaptativo en el bloque y/o la imagen reconstruidos. 45 

La memoria 240 almacena la imagen o el bloque reconstruidos para ser utilizados como imagen de referencia o 
bloque de referencia y le envía la imagen reconstruida al módulo de salida. 

Aunque no se describe, únicamente por conveniencia para facilitar la explicación, el flujo de bits de entrada al 
decodificador puede enviársele al módulo de decodificación de entropía través de un paso de análisis. El paso de 
análisis puede ser realizado por el módulo de decodificación de entropía. 50 

En esta memoria descriptiva, codificación puede interpretarse como codificación o decodificación en algunos casos, 
y se puede entender que información incluye todos los siguientes: valores, parámetros, coeficientes, elementos, 
etcétera. 
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Los términos "frame" o "imagen" son una unidad para representar un intervalo temporal específico de un vídeo 
(imagen), y "slice", "frame" o similares representan unidades que forman parte de una imagen en la codificación 
actual de una señal de vídeo y se pueden mezclar con una imagen en algunos casos. 

"Píxel" o "pel" representa la unidad mínima que constituye una imagen. "Muestra" se puede utilizar como término 
que representa el valor de un píxel concreto. Una muestra se puede dividir en un componente de luma y un 5 
componente de croma, y se utiliza generalmente como término que incluye a ambos. El componente de croma 
representa la diferencia entre unos colores determinados, y generalmente incluye Cb y Cr. 

"Unidad" se utiliza como término que representa una unidad básica de procesamiento de vídeo o una posición 
específica de una imagen como, por ejemplo, una unidad de predicción (PU) y una unidad de transformación (TU), y 
según el caso se puede combinar con los términos "bloque" y "área". En los casos generales, bloque se utiliza como 10 
término que representa un conjunto de muestras o coeficientes de transformación dispuestos en M columnas y N 
filas. 

Por otra parte, en el caso del modo de predicción inter, el decodificador y el codificador extraen la información de 
movimiento del bloque actual y realizan la predicción inter en el bloque actual a partir de la información de 
movimiento extraída. 15 

Una imagen utilizada para predecir el bloque actual se denomina imagen de referencia o frame de referencia. El 
área en la imagen de referencia se puede expresar mediante un índice de imagen de referencia (refIdx) que indica la 
imagen de referencia y un vector de movimiento. 

Se puede construir una lista de imágenes de referencia para la imagen actual mediante las imágenes utilizadas para 
la predicción, y un índice de imagen de referencia indica una imagen de referencia específica en la lista de imágenes 20 
de referencia. La imagen P requiere una única lista de imágenes de referencia como, por ejemplo, la lista 0 de 
referencia, y la imagen B requiere dos listas de imágenes de referencia como, por ejemplo, la lista 0 de referencia y 
la lista 1 de referencia. 

En particular, la imagen I es una imagen que se codifica/decodifica mediante predicción intra. La imagen P es una 
imagen que se puede codificar/decodificar mediante predicción inter o predicción intra utilizando al menos un vector 25 
de movimiento y un índice de imagen de referencia para predecir los valores de las muestras de los bloques. La 
imagen B es una imagen que se puede codificar/decodificar mediante predicción inter o predicción intra utilizando al 
menos dos vectores de movimiento e índices de imagen de referencia para predecir los valores de las muestras de 
los bloques. 

La imagen P requiere una lista de imágenes de referencia, que se denomina lista 0 (L0) de imágenes de referencia. 30 

La imagen B es una imagen que se puede codificar mediante predicción inter hacia delante, hacia atrás y 
bidireccional, por ejemplo, utilizando dos imágenes de referencia. La imagen B requiere dos listas de imágenes de 
referencia, que se denominan lista 0 (L0) de imágenes de referencia y lista 1 (L1) de imágenes de referencia. 

Una predicción inter que utiliza una imagen de referencia seleccionada de L0 se denomina predicción L0. La 
predicción L0 se utiliza principalmente para predicción hacia delante. La predicción inter que utiliza una imagen de 35 
referencia seleccionada de L1 se denomina predicción L1. La predicción L1 se utiliza principalmente para predicción 
hacia atrás. La predicción inter que utiliza dos imágenes de referencia seleccionadas de L0 y L1 se denomina 
predicción bi-direccional. 

Las características de la imagen I, la imagen P y la imagen B se pueden definir en unidades de slice, no en unidades 
de imagen. Por ejemplo, se puede definir una slice I que tenga la característica de la imagen I en unidades de slice, 40 
una slice P que tenga la característica de la imagen P, y una slice B que tenga la característica de la imagen B. 

Por ejemplo, cuando el tipo de slice del bloque actual es B y se selecciona una colPic de L0, o cuando el tipo de 
slice del bloque actual es P, se puede seleccionar una colPic de L0. 

Por otra parte, con el fin de impedir un retardo bajo, se puede utilizar una slice GPB (P y B Generalizada). En la 
GPB, la lista 0 de imágenes de referencia y la lista 1 de imágenes de referencia son idénticas entre sí. 45 

En la predicción inter, en el modo skip se puede utilizar la información del bloque vecino para el bloque actual sin 
ningún cambio. En consecuencia, en el modo skip no se transmite información sintáctica como, por ejemplo, valores 
residuales que no sea información que indica información de movimiento de qué bloque se debe utilizar como 
información de movimiento del bloque actual. 

En el modo merge, para crear un bloque de predicción del bloque actual se utiliza la información de movimiento de 50 
los bloques vecinos sin ningún cambio. El codificador transmite información sobre si se debe aplicar el modo merge, 
información sobre información de movimiento de qué bloque se debe utilizar, información residual etcétera. El 
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decodificador agrega el bloque residual transmitido desde el codificador al bloque de predicción para reconstruir el 
bloque actual. 

El método que indica información de qué bloque se debe utilizar en el modo merge o similar se puede aplicar al 
modo skip y al modo de predicción inter general. Por ejemplo, un bloque de candidatos que contenga información 
para ser utilizada como información de movimiento del bloque actual en modo merge se puede utilizar en común 5 
para otros modos de predicción inter, y los métodos que indican información de movimiento de qué bloque vecino se 
debe utilizar también se pueden aplicar la misma forma. 

En este momento, en el modo skip y en el modo de predicción inter general, se puede determinar que un bloque 
vecino tiene información de movimiento disponible solo cuando el índice de imagen de referencia o la dirección de 
predicción (lista de imágenes de referencia) del bloque vecino coincide con el índice de imagen de referencia o la 10 
dirección de predicción (lista de imágenes de referencia) del bloque actual, y el vector de movimiento de un bloque 
vecino correspondiente se puede utilizar como predictor de vector de movimiento candidato para el bloque actual. 
Alternativamente, se pueden escalar los vectores de movimiento de los bloques vecinos y utilizarlos como 
predictores de vector de movimiento candidatos para el bloque actual. 

En el modo AMVP, el codificador puede predecir el vector de movimiento del bloque actual utilizando información de 15 
movimiento de los bloques vecinos y puede transmitir la diferencia entre el vector de movimiento del bloque actual y 
el vector de movimiento predicho, junto con el índice de imagen de referencia que indica una imagen de referencia. 
El decodificador predice el vector de movimiento del bloque actual utilizando información de movimiento de los 
bloques vecinos y deriva el vector de movimiento del bloque actual utilizando la información residual recibida desde 
el codificador. El decodificador crea un bloque de predicción del bloque actual a partir del vector de movimiento 20 
derivado y la información del índice de imagen de referencia recibidos desde el codificador. 

La FIG. 3 es un diagrama de flujo que ilustra de forma esquemática un ejemplo de un método para derivar un vector 
de movimiento cuando se utiliza el modo AMVP (Predicción de Vector de Movimiento Avanzada) como modo de 
predicción inter. 

Haciendo referencia a la FIG. 3, el codificador o el decodificador puede construir una lista de predictores de vector 25 
de movimiento (MVP) candidatos del bloque actual (S310). El predictor de vector de movimiento puede representar 
un valor predicho del vector de movimiento del bloque actual. 

El codificador o el decodificador puede construir una lista de MVP candidatos utilizando el vector de movimiento de 
un bloque vecino disponible (denominado de aquí en adelante "Col block" (bloque co-localizado) únicamente por 
conveniencia para facilitar la explicación) de los bloques vecinos disponibles adyacentes al bloque actual y/o los 30 
bloques disponibles de cada una de las imágenes de referencia situadas en la misma posición (co-localizadas) que 
el bloque actual. 

El codificador y el decodificador pueden seleccionar el MVP del bloque actual entre los MVP candidatos incluidos en 
la lista de MVP candidatos (S320). 

El codificador puede seleccionar el MVP óptimo del bloque actual mediante la aplicación de una competición de 35 
vectores de movimiento (MVC) con los MVP candidatos incluidos en la lista de MVP candidatos. El codificador puede 
transmitir el índice del MVP seleccionado, la MVD (Motion Vector Difference, también denominada Diferencia del 
Vector de Movimiento (DMV)) y un índice de imagen de referencia al decodificador mediante un flujo de bits. El 
índice del MVP es un índice que indica el MVP del bloque actual y puede indicar cualquiera de los MVP candidatos 
incluidos en la lista de MVP candidatos. El índice de imagen de referencia es un índice que indica la imagen de 40 
referencia del bloque actual e indica cualquiera de las imágenes de referencia candidatas incluidas en la lista de 
imágenes de referencia. La MVD representa la diferencia entre el vector de movimiento del bloque actual y el MVP 
seleccionado. Cuanto más pequeño es el valor de la MVD, más se reduce la cantidad de datos a transmitir. 

El decodificador puede recibir el índice del MVP y el índice de imagen de referencia desde el codificador. El 
decodificador puede seleccionar el MVP del bloque actual entre los MVP candidatos incluidos en la lista de MVP 45 
candidatos utilizando el índice de MVP recibido. El decodificador puede seleccionar la imagen de referencia del 
bloque actual entre las imágenes de referencia candidatas incluidas en la lista de imágenes de referencia utilizando 
el índice de imagen de referencia recibido. 

El decodificador puede derivar el vector de movimiento del bloque actual utilizando el MVP seleccionado y la imagen 
de referencia seleccionada junto con la MVD recibida (S330). Por ejemplo, el decodificador le agrega la MVD 50 
recibida al MVP para reconstruir el vector de movimiento del bloque actual. 

La FIG. 4 es un diagrama conceptual que ilustra de forma esquemática un ejemplo de un método para crear una lista 
de MVP candidatos. 
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Únicamente por conveniencia para facilitar la explicación, un grupo de candidatos que incluye un bloque A0 410 
vecino inferior izquierdo que es un bloque vecino situado en la esquina inferior izquierda del bloque actual 400 y 
unos bloques A1 420 vecinos en la parte izquierda del bloque actual 400 se denomina grupo izquierdo de candidatos. 
Aquí, el codificador o el decodificador puede utilizar solo un bloque en una posición específica entre los bloques 420 
vecinos a la izquierda. Por ejemplo, el codificador o el decodificador puede establecer el bloque más inferior 420-1 5 
de los bloques 420 vecinos a la izquierda como bloque A1 izquierdo. 

Un grupo de candidatos que incluye un bloque B0 430 vecino superior derecho que es un bloque vecino en la 
esquina superior derecha del bloque actual 400, unos bloques B1 440 vecinos superiores del bloque actual 400, y un 
bloque B2 450 vecino superior izquierdo que es un bloque vecino situado en la esquina superior izquierda del bloque 
actual 400 se denomina grupo superior de candidatos. El codificador o el decodificador puede utilizar solo un bloque 10 
en una posición específica entre los bloques 440 superiores. Por ejemplo, el codificador o el decodificador puede 
establecer como bloque superior B1 el bloque 440-1 más a la derecha entre los bloques vecinos superiores. 

El codificador y el decodificador pueden seleccionar un MVP candidato del grupo A0 y A1 izquierdo de candidatos. El 
MVP candidato seleccionado del grupo izquierdo de candidatos se denomina MVA. Por ejemplo, el codificador o el 
decodificador determina la similitud del índice de imagen de referencia con el del bloque actual, la similitud de la lista 15 
de imágenes de referencia con la del bloque actual, etcétera, mientras escanea los bloques incluidos en el bloque 
izquierdo de candidatos en el orden A0→A1 y selecciona el vector de movimiento de un primer bloque disponible 
como MVP candidato MVA del bloque actual. 

El codificador o el decodificador también selecciona un MVP candidato del grupo superior de candidatos B0, B1, y B2. 
El MVP candidato seleccionado del grupo superior de candidatos se denomina MVB. Por ejemplo, el codificador o el 20 
decodificador determina la similitud del índice de imagen de referencia con el del bloque actual, la similitud de la lista 
de imágenes de referencia con la del bloque actual, etcétera, mientras escanea los bloques incluidos en el bloque 
izquierdo de candidatos en el orden B0→B1→B2 y selecciona el vector de movimiento de un primer bloque disponible 
como MVP candidato MVB del bloque actual. 

El codificador o el decodificador puede seleccionar como MVP candidato del bloque actual el vector de movimiento 25 
de un bloque Col COL 460 en una imagen de referencia. Aquí, el vector de movimiento del bloque Col 660 se 
representa mediante mvCol. Aquí, el codificador o el decodificador puede establecer como MVP candidato el vector 
de movimiento del bloque Col cuando no se asegura el número necesario de candidatos espaciales durante la 
exploración de MVA y MVB. 

En el modo de realización mencionado más arriba, el MVP candidato seleccionado del grupo izquierdo de 30 
candidatos y el MVP candidato seleccionado del grupo superior de candidatos se denominan predictores de vector 
de movimiento espaciales (de aquí en adelante "SMVP"). El MVP candidato seleccionado utilizando el bloque Col en 
la imagen de referencia se denomina predictor de vector de movimiento temporal (de aquí en adelante "TMVP"). Por 
lo tanto, la lista de MVP candidatos incluye el SMVP y/o el TMVP. 

Cuando entre los MVP candidatos seleccionados por el método mencionado más arriba hay candidatos que se 35 
solapan, el codificador o el decodificador elimina a los candidatos que no sean el candidato mejor clasificado de los 
candidatos que se solapan. 

Más arriba se ha descrito que el grupo de candidatos se divide en el grupo izquierdo de candidatos A0 y A1 y el 
grupo superior de candidatos B0, B1, y B2, pero el grupo de candidatos no se limita a esta división. Por ejemplo, el 
grupo izquierdo de candidatos puede incluir únicamente a A1, el grupo superior de candidatos puede incluir 40 
únicamente a B1 y se puede construir un grupo de candidatos de esquina que incluya a A0, B0, y B2. Cuando el grupo 
de candidatos se divide en el grupo izquierdo de candidatos, el grupo superior de candidatos y el grupo de 
candidatos de esquina, se puede determinar la similitud del índice de imagen de referencia con el del bloque actual, 
la similitud de la lista de imágenes de referencia con la del bloque actual, etcétera, y se puede seleccionar un 
número predeterminado de MVP candidatos para el bloque actual. 45 

En este momento, con el fin de predecir de forma más precisa el vector de movimiento del bloque actual se puede 
escalar un vector de movimiento (vector de movimiento vecino) seleccionado de los bloques vecinos. 

Por ejemplo, cuando no existe un bloque vecino que tenga un frame de referencia (imagen de referencia) que se 
corresponda con el frame de referencia (imagen de referencia) del vector de movimiento MVC del bloque actual, se 
pueden escalar los vectores de movimiento de los bloques vecinos para crear un predictor de vector de movimiento 50 
(PMV (Predictor de Vector de Movimiento) o MVP (Motion Vector Predictor)). 

La FIG. 5 es un diagrama que ilustra un método de escalado de acuerdo con un modo de realización de la invención 
e ilustra de forma esquemática la relación entre el bloque actual y los bloques vecinos del mismo. Únicamente por 
conveniencia para facilitar la explicación, se describirá un ejemplo de un método para escalar un vector de 
movimiento teniendo en cuenta cada uno de los bloques vecinos izquierdos, los bloques vecinos superiores y los 55 
bloques vecinos de esquina del bloque actual 510 haciendo referencia a la FIG. 5. En la FIG. 5, entre todos los 
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bloques de esquina se escoge el bloque de esquina superior derecho del bloque actual como bloque representante 
de los bloques vecinos de esquina. La descripción que sigue en relación con la FIG. 5, se puede aplicar de modo 
análogo a los otros bloques vecinos de esquina. 

Haciendo referencia a la FIG. 5, en un bloque superior 520, un bloque superior derecho 530, un bloque izquierdo 
540 del bloque actual 510, MVC representa el vector de movimiento de un bloque actual 510, MVU representa el 5 
vector de movimiento de. bloque superior 530, MVUR representa el vector de movimiento del bloque superior derecho 
540 y MVL representa el vector de movimiento del bloque izquierdo 520. Se supone que el índice de imagen de 
referencia del bloque superior 530 del bloque actual 510 es 1 (Ref. #1), el índice de imagen de referencia del bloque 
superior derecho 540 del bloque actual 510 es 1 (Ref. #1), y el índice de imagen de referencia del bloque izquierdo 
520 del bloque actual 510 es 1 (Ref. #0). El índice de imagen de referencia representa el índice de frame de 10 
referencia (imagen de referencia) indicado por el vector de movimiento de cada bloque. 

En la Fig. 5, cuando se utiliza el frame de referencia (imagen de referencia) número 0 de la lista de imágenes de 
referencia almacenada en la memoria (memoria temporal intermedia) para la estimación de movimiento, se utiliza el 
vector de movimiento MVL para crear el predictor de vector de movimiento del frame de referencia número 0. 
Cuando se utiliza el primer frame de referencia de la lista de imágenes de referencia para la estimación de 15 
movimiento, se utilizan tres vectores de movimiento para crear el predictor de vector de movimiento del primer frame 
de referencia. Los predictores de vector de movimiento de los frames de referencia segundo a cuarto de la lista de 
imágenes de referencia tienen el mismo valor que el predictor de vector de movimiento del primer frame de 
referencia. 

El valor de la diferencia entre el vector de movimiento MVC estimado para el bloque actual y el predictor de vector de 20 
movimiento se calcula a partir de los predictores de vector de movimiento creados y se le transmite la MVD al 
decodificador. 

En el ejemplo que se ilustra en la FIG. 5, cuando para estimar el movimiento se utilizan los frame de referencia 
número 0 a 1 en la lista de imágenes de referencia, que es el mismo frame de referencia que el frame de referencia 
(imagen de referencia) de un bloque vecino, es posible crear un predictor de vector de movimiento apropiado. Sin 25 
embargo, cuando para la estimación de movimiento se utiliza un frame de referencia diferente de los frames de 
referencia (imágenes de referencia) de los bloques vecinos, el predictor de vector de movimiento creado puede tener 
una gran diferencia respecto al vector de movimiento MVC del bloque actual. Esto se debe a que, como no hay 
ningún bloque vecino que tenga un frame de referencia correspondiente al frame de referencia del vector de 
movimiento MVC del bloque actual, es difícil predecir de forma efectiva el vector de movimiento del bloque actual 30 
utilizando información de los bloques vecinos. 

En este caso, utilizando un escalado incremental o un escalado reductor en los vectores de movimiento de los 
bloques vecinos del bloque actual, es posible crear un predictor de vector de movimiento más aproximado al vector 
de movimiento MVC del bloque actual y reducir el número de bits de la MVD codificada y transmitida. 

Por ejemplo, cuando se asume que las imágenes de referencia del bloque superior 530, el bloque superior derecho 35 
540 y el bloque izquierdo 520, que son los bloques vecinos del bloque actual 510, son diferentes de la imagen de 
referencia del bloque actual, los vectores de movimiento de los bloques vecinos 520, 530 y 540 pueden ser 
escalados hacia arriba o hacia abajo mediante interpolación lineal, tal como se indica en la Expresión 1. 

<Expresión 1> 

 40 

En la Expresión 1, fL representa el número de frame de referencia (o el índice de imagen de referencia) del bloque 
izquierdo del bloque actual, fU representa el número de frame de referencia del bloque superior del bloque actual, 
fUR representa el número de frame de referencia del bloque superior derecho del bloque actual entre los bloques de 
esquina, fME representa el número de frame de referencia sujeto a estimación de movimiento, y fC representa el 
número del frame actual. 45 
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Los vectores de movimiento de los bloques vecinos del bloque actual se escalan hacia arriba o hacia abajo mediante 
la interpolación lineal indicada en la Expresión 1. El predictor de vector de movimiento del bloque actual se puede 
crear utilizando los vectores de movimiento escalados de los bloques vecinos. En este momento, el codificador o el 
decodificador puede crear el predictor de vector de movimiento mediante diversos métodos. Por ejemplo, se puede 
seleccionar cualquiera de los vectores de movimiento de los bloques vecinos y utilizarlo como predictor de vector de 5 
movimiento, se puede utilizar el promedio de los vectores de movimiento de los bloques vecinos como predictor de 
vector de movimiento, o se puede utilizar un valor obtenido mediante un filtrado de mediana de los vectores de 
movimiento de los bloques vecinos como predictor de vector de movimiento. 

La FIG. 6 es un diagrama de flujo que ilustra de forma esquemática un método de escalado de acuerdo con un modo 
de realización de la invención. 10 

Haciendo referencia a la FIG. 6, el codificador o el decodificador realiza la estimación de movimiento utilizando el 
enésimo frame de referencia (S610). El enésimo frame de referencia es la enésima imagen de referencia (frame de 
referencia) en la lista de imágenes de referencia y puede ser el frame de referencia (imagen de referencia) del 
bloque actual. 

El codificador o el decodificador puede determinar si el número de frame de referencia (índice de imagen de 15 
referencia en el caso de una imagen de referencia) del bloque vecino es diferente de n (S620). Por ejemplo, cuando 
se consideran como bloques vecinos el bloque izquierdo del bloque actual, el bloque superior del bloque actual y el 
bloque de la esquina superior derecha del bloque actual entre todos los bloques de esquina, el codificador o el 
decodificador determina si los valores del número de frame de referencia fL del bloque izquierdo, el número de frame 
de referencia fU del bloque superior y el número de frame de referencia fUR del bloque de la esquina superior derecha 20 
son diferentes de n. 

El codificador o el decodificador puede escalar los vectores de movimiento de los bloques vecinos cuando los 
números de trama de referencia de los bloques vecinos son diferentes de n (S630). Por ejemplo, cuando los bloques 
izquierdo, superior y superior derecho del bloque actual se consideran bloques vecinos tal como se ha descrito más 
arriba y los valores de fL, fU y fUR son diferentes de n, el codificador o el decodificador puede escalar los vectores de 25 
movimiento de los bloques correspondientes, esto es, el vector de movimiento MVL del bloque izquierdo del bloque 
actual, el vector de movimiento MVU del bloque superior del bloque actual y el vector de movimiento MVUR del bloque 
superior derecho del bloque actual. 

El codificador o el decodificador puede crear un predictor de vector de movimiento del bloque actual (S640). Cuando 
uno cualquiera de los bloques vecinos tiene el mismo número de frame de referencia que el frame de referencia del 30 
bloque actual, el codificador o el decodificador puede crear el predictor de vector de movimiento del bloque actual 
utilizando el vector de movimiento del bloque correspondiente. Por ejemplo, cuando al menos uno de los valores fL, 
fU y fUR es igual a n, es posible crear el predictor de vector de movimiento del bloque actual utilizando los vectores de 
movimiento de los bloques vecinos cuyo número de frame de referencia es n. Cuando los valores fL, fU y fUR son 
diferentes de n, para crear el predictor de vector de movimiento del bloque actual el codificador o el decodificador 35 
puede escalar los vectores de movimiento de los bloques vecinos tal como se ha descrito más arriba. Como método 
de escalado se puede utilizar la Expresión 1. 

Para crear el predictor de vector de movimiento del bloque actual, el codificador o el decodificador puede calcular el 
valor de la mediana de los vectores de movimiento escalados o los vectores de movimiento no escalados de los 
bloques vecinos. Alternativamente, para crear el predictor de vector de movimiento del bloque actual, el codificador o 40 
el decodificador puede calcular el valor promedio de los vectores de movimiento escalados o los vectores de 
movimiento no escalados de los bloques vecinos. Alternativamente, el codificador o el decodificador puede utilizar 
como predictor de vector de movimiento del bloque actual uno cualquiera de los vectores de movimiento escalados o 
los vectores de movimiento no escalados de los bloques vecinos. 

Únicamente por conveniencia para facilitar la explicación, como ejemplos de bloques vecinos del bloque actual se 45 
utilizan el bloque izquierdo 520, que representa a los bloques vecinos situados en la parte izquierda del bloque 
actual, el bloque superior 530, que representa a los bloques vecinos situados en la parte superior del bloque actual y 
el bloque superior derecho 540, que representa a los bloques situados en las esquinas vecinas del bloque actual, 
pero el método mencionado más arriba se puede aplicar teniendo en cuenta todos los bloques vecinos o los bloques 
situados en otras posiciones entre todos los bloques vecinos. 50 

Por ejemplo, tal como se ilustra en la FIG. 4, el predictor de vector de movimiento se puede crear utilizando tres 
bloques 410, 430 y 450 de esquina, uno cualquiera de los bloques izquierdos 420 y uno cualquiera de los bloques 
superiores 440. En este caso se puede utilizar un bloque 420-1 de los bloques izquierdos 420 situado en una 
posición concreta o se puede utilizar un bloque 440-1 de los bloques superiores 440 situado en una posición 
específica. 55 

Determinando si en el grupo izquierdo de candidatos A0 y A1 y en el grupo superior de candidatos B0, B1 y B2 hay un 
bloque que tenga el mismo frame de referencia que el frame de referencia (imagen de referencia) del bloque actual, 
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los candidatos se pueden seleccionar uno a uno. Cuando en los bloques del grupo izquierdo de candidatos no hay 
ningún bloque que tenga el mismo frame de referencia (imagen de referencia) que el frame de referencia (imagen de 
referencia) del bloque actual, se pueden escalar los vectores de movimiento de los bloques izquierdos de candidatos 
o los bloques seleccionados a partir de los bloques izquierdos de candidatos. Cuando en los bloques del grupo 
superior de candidatos no hay ningún bloque que tenga el mismo frame de referencia (imagen de referencia) que el 5 
frame de referencia (imagen de referencia) del bloque actual, se pueden escalar los vectores de movimiento de los 
bloques superiores de candidatos o los bloques seleccionados a partir de los bloques superiores de candidatos. 

La FIG. 7 es un diagrama que ilustra de forma esquemática un método para escalar los vectores de movimiento de 
los bloques vecinos del bloque actual en la imagen actual (frame actual) de acuerdo con un modo de realización de 
la invención. 10 

Haciendo referencia a la FIG. 7, la imagen de referencia de un bloque vecino 730 del bloque actual 740 en la imagen 
actual 700 puede o no ser idéntica a la imagen de referencia del bloque actual 740. 

Cuando la imagen de referencia del bloque actual 740 y la imagen de referencia del bloque vecino 730 son idénticas 
entre sí como imagen de referencia 710, se puede utilizar el vector de movimiento 750 del bloque vecino 730 para 
crear el predictor de vector de movimiento del bloque actual sin escalar. En este momento, el bloque vecino 730 15 
puede tener una lista de imágenes de referencia idéntica a la del bloque actual 740 o puede tener una lista de 
imágenes de referencia diferente de ella. Por ejemplo, cuando la imagen de referencia del bloque actual 740 es una 
enésima imagen de referencia en la lista L0 de imágenes de referencia y el bloque vecino 730 tiene una imagen de 
referencia idéntica a la del bloque actual 740 y una lista de imágenes de referencia idéntica a la del mismo, el vector 
de movimiento 750 del bloque vecino 730 se puede expresar mediante mvL0N. 20 

Por otra parte, cuando la imagen de referencia del bloque actual 740, que es la imagen de referencia 710, y la 
imagen de referencia del bloque vecino 730, que es la imagen de referencia 720, son diferentes entre sí, se puede 
escalar el vector de movimiento 760 del bloque vecino 730 y se puede utilizar el vector de movimiento escalado para 
crear el predictor de vector de movimiento del bloque actual. En este momento, el bloque vecino 730 puede tener 
una lista de imágenes de referencia idéntica a la del bloque actual 740 o puede tener una lista de imágenes de 25 
referencia diferente de la del bloque actual 740. Por ejemplo, cuando la imagen de referencia del bloque actual 740 
es una enésima imagen de referencia en la lista L0 de imágenes de referencia y el bloque vecino 730 tiene una 
imagen de referencia diferente de la del bloque actual 740 y una lista de imágenes de referencia idéntica a la del 
mismo, el vector de movimiento 750 del bloque vecino 730 se puede expresar mediante mvL0N_escaled. 

El vector de movimiento del bloque vecino se puede escalar sobre la base de la magnitud de la distancia tb entre la 30 
imagen de referencia del bloque actual y el bloque actual y la magnitud de la distancia td entre la imagen de 
referencia del bloque vecino y la imagen actual. Se puede utilizar el método representado por la Expresión 2 como 
ejemplo del método para escalar el vector de movimiento de un bloque vecino. 

<Expresión 2> 

mvL0N_escaled = (DistScaleFactor*mvL0N+128) >>8 35 

Aquí, DistScaleFactor representa un factor de escala determinado que tiene en cuenta las magnitudes de las dos 
distancias tb y td que se han descrito más arriba. En este momento, en caso de redondeo hacia arriba se puede 
utilizar una constante 128 como en la Expresión 2, y en caso de redondeo hacia abajo, en lugar de la constante 128 
se puede utilizar una constante 127. Por ejemplo, cuando el resultado del escalado en unidades de cuarto de pel 
(bloque de 1/4 de píxel) es 1,5, utilizando la constante 128 se puede obtener como resultado del redondeo el valor 2, 40 
y utilizando la constante 127 se puede obtener como resultado del redondeo el valor 1. Aquí, en el caso de redondeo 
hacia abajo, se puede aplicar el redondeo hacia abajo directamente a 0. Por ejemplo, cuando se aplica el redondeo 
hacia abajo a un valor de -1,5, se puede aplicar el redondeo hacia abajo a un valor -1, no -2. 

DistScaleFactor se puede determinar de varias formas, y las Expresiones 3 y 4 son ejemplos del método para 
determinar DistScaleFactor. 45 

<Expresión 3> 

DistScaleFactor = Clip3(-1024, 1023, (tb*tx+32)>>6) 

<Expresión 4> 

DistScaleFactor = Clip3(-4096, 4095, (tb*tx+32)>>6) 

Aquí, en las Expresiones 3 y 4, a tx se le puede asignar el valor tx = (16384 + (Abs(td) / 2)) / td como derivado de un 50 
vector de movimiento candidato temporal del AVC H.264/MPEG-4 (véase el apartado 8.4.1.2.3 del estándar de 
H.264). 
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Por otra parte, los bloques vecinos utilizados para crear el predictor de vector de movimiento se pueden seleccionar 
mediante una competición de vectores de movimiento. La competición de vectores de movimiento se traduce en que 
se selecciona y se utiliza como valor predicho el vector de movimiento más adecuado entre varios vectores de 
movimiento candidatos. En este caso, también se puede considerar el bloque Col, que es un bloque vecino 
temporal, así como los bloques vecinos espaciales del bloque actual. 5 

La FIG. 8 es un diagrama que ilustra de forma esquemática un método para aplicar la competición de vectores de 
movimiento de acuerdo con un modo de realización de la invención. La FIG. 8 ilustra unos bloques vecinos 
espaciales entre los bloques vecinos del bloque actual 800. 

Haciendo referencia a la FIG. 8, los bloques vecinos espaciales que se ilustran en la FIG. 8 incluyen na (en donde 
na es un número entero igual o mayor que 1) bloques a0, a1,..., y ana del grupo superior situados en la parte superior 10 
del bloque actual 800, nb (en donde nb es un número entero igual o mayor que 1) bloques b0, b1,..., y bnb del grupo 
izquierdo situados en la parte izquierda del bloque actual 800, y los bloques c, d y e del grupo de esquina situados 
en la esquina superior derecha, la esquina inferior izquierda y la esquina superior izquierda del bloque actual 800. 

En el ejemplo que se ilustra en la FIG. 8, los vectores de movimiento candidatos en la AMVP (Predicción de Vector 
de Movimiento Avanzada) se pueden calcular como se expresa mediante la Expresión 5. 15 

<Expresión 5> 

Vectores de movimiento candidatos = {median(a', b', c'), a', b', c', predictor temporal} 

En la Expresión 5, los tres vectores de movimiento espaciales a', b' y c' son vectores de movimiento de los primeros 
bloques disponibles que tienen una lista de imágenes de referencia idéntica a la del bloque actual 800 y un índice de 
imagen de referencia idéntico al del bloque actual en los grupos (bloques situados en la parte superior del bloque 20 
actual, bloques situados en la parte izquierda del bloque actual y bloques situados en las esquinas del bloque 
actual). El codificador o el decodificador puede crear la lista de predictores de vector de movimiento candidatos 
descrita en relación con la FIG. 3 utilizando todos o una parte de los vectores de movimiento candidatos obtenidos a 
partir de la Expresión 5. 

El codificador o el decodificador puede seleccionar un candidato predeterminado entre los vectores de movimiento 25 
candidatos obtenidos a partir de la Expresión 5 como predictor de vector de movimiento del bloque actual. En este 
momento, el codificador o el decodificador puede seleccionar el MVP del bloque actual teniendo en cuenta todos o 
una parte de los vectores de movimiento obtenidos a partir de la Expresión 5. Por ejemplo, el codificador puede 
seleccionar como MVP del bloque actual el candidato que tenga el valor residual más pequeño de los vectores de 
movimiento del bloque actual entre los vectores de movimiento candidatos obtenidos a partir de la Expresión 5, y 30 
puede transmitirle información sobre el mismo al decodificador. El codificador puede seleccionar un vector de 
movimiento disponible teniendo en cuenta únicamente algunos vectores de movimiento, por ejemplo, a', b' y c', entre 
los vectores de movimiento obtenidos a partir de la Expresión 5, y además, cuando a', b', y c' no se pueden 
considerar (no están disponibles) puede considerar predictores temporales. 

En la Expresión 5, median(a', b', c') representa un vector de mediana de a', b' y c' y se pueden utilizar las siguientes 35 
formas 1) a 4) como ejemplo del vector de mediana. 

1) Cuando a', b' y c' están todos disponibles, para calcular el vector de mediana se calculan los valores de a', b' y c'. 

2) Cuando solo están disponibles dos entre a', b' y c', para calcular el vector de mediana se le asigna al vector de 
movimiento no disponible el valor 0. 

3) Cuando solo está disponible uno entre a', b' y c', se utiliza el vector de movimiento disponible como vector de 40 
mediana. 

4) Cuando no se satisfacen los puntos 1) a 3), al vector de mediana se le asigna el valor 0. 

En este momento, los vectores de movimiento no disponibles de los vectores de movimiento a', b' y c' no se incluyen 
entre los vectores de movimiento candidatos. El predictor de vector de movimiento temporal representa un vector de 
movimiento co-localizado con el bloque actual en una imagen (frame) diferente de la imagen (frame) actual. 45 

Por otra parte, en la Tabla 1 se muestra un ejemplo de pseudocódigo para calcular un vector de movimiento de un 
primer bloque disponible que tiene una lista de imágenes de referencia idéntica a la del bloque actual 800 y un índice 
de imagen de referencia idéntico al mismo entre na (en donde na es un número entero igual o mayor que 1) bloques 
situados en la parte superior del bloque actual 800. 

 50 

 

E12760302
05-02-2020ES 2 770 437 T3

 



15 

 

<Tabla 1> 

a' = no está disponible 

For ( i=0 ; i<na ; i++ ) { 

if (el bloque i-ésimo está en modo inter y hace referencia a un ref_idx idéntico en una lista idéntica a la del 
bloque actual ) { 

a' = ai 

break; 

} 

} 

En la Tabla 1, la búsqueda se realiza en el orden de búsqueda de a0 a ana, pero la invención no se limita a este 
orden y el vector de movimiento del primer bloque disponible que tiene una lista de imágenes de referencia idéntica 
a la del bloque actual 800 y un índice de imagen de referencia idéntico al mismo se pueden derivar realizando la 
búsqueda según el orden de búsqueda de aan a a0. 5 

Por otra parte, a diferencia del ejemplo que se muestra en la Tabla 1, se puede escalar el vector de movimiento del 
bloque en modo inter que se explora en primer lugar entre los bloques del grupo superior independientemente de la 
lista de imágenes de referencia y el índice de imagen de referencia, y el vector de movimiento escalado se le puede 
asignar como valor a a'. En este caso, en la Tabla 2 se muestra un ejemplo de pseudocódigo para derivar el vector 
de movimiento a'. 10 

<Tabla 2> 

a' = no está disponible 

For ( i = 0 ; i<na ; i++ ) { 

if (el bloque i-ésimo está en modo inter ) { 

a' = scale ( ai ) 

break; 

} 

} 

En la Tabla 2, la búsqueda se realiza en el orden de búsqueda de a0 a ana, pero la invención no se limita a este 
orden y el vector de movimiento se puede derivar realizando la búsqueda según el orden de búsqueda de ana a a0 y 
escalando el vector de movimiento del primer bloque disponible que tiene una lista de imágenes de referencia 
idéntica a la del bloque actual 800 y un índice de imágenes de referencia idéntico al del mismo. 15 

El vector de movimiento b' del primer bloque disponible que tiene una lista de imágenes de referencia idéntica a la del 
bloque actual 800 y un índice de imagen de referencia idéntico al mismo entre los nb (donde nb es un número entero 
igual o mayor que 1) bloques b0, b1, y bnb del grupo izquierdo se puede derivar del mismo modo que en la Tabla 1. En 
este caso, en la Tabla 3 se muestra un ejemplo de pseudocódigo para derivar el vector de movimiento b'. 

<Tabla 3> 20 

b' = no está disponible 

For ( i = 0 ; i<nb ; i++ ) { 

if ( el bloque i-ésimo está en modo inter y hace referencia a un ref_idx idéntico en una lista idéntica a la del 
bloque actual ) { 

b' = bi 

break; 

} 

} 
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En la Tabla 3, la búsqueda se realiza en el orden de búsqueda de b0 a bnb, pero la invención no se limita a este 
orden y el vector de movimiento del primer bloque disponible que tiene una lista de imágenes de referencia idéntica 
a la del bloque actual 800 y un índice de imagen de referencia idéntico al mismo se puede derivar realizando la 
búsqueda según el orden de búsqueda de bnb a b0. 

Por otra parte, a diferencia del ejemplo que se muestra en la Tabla 3, se puede escalar el vector de movimiento del 5 
bloque en modo inter que se explora en primer lugar entre los bloques del grupo izquierdo independientemente de la 
lista de imágenes de referencia y el índice de imagen de referencia, y el vector de movimiento escalado se le puede 
asignar como valor a b'. En este caso, en la Tabla 4 se muestra un ejemplo de pseudocódigo para obtener el vector 
de movimiento b'. 

<Tabla 4> 10 

b' = no está disponible 

For ( i = 0 ; i<nb ; i++ ) { 

if ( el bloque i-ésimo está en modo inter ) { 

b' = scale ( bi ) 

break; 

}  

} 

En la Tabla 4, la búsqueda se realiza en el orden de búsqueda de b0 a bnb, pero la invención no se limita a este 
orden y el vector de movimiento se puede obtener realizando la búsqueda según el orden de búsqueda de bnb a b0 y 
escalando el vector de movimiento del primer bloque disponible que tiene una lista de imágenes de referencia 
idéntica a la del bloque actual 800 y un índice de imágenes de referencia idéntico al mismo. 

El vector de movimiento c' del primer bloque disponible que tiene una lista de imágenes de referencia idéntica a la 15 
del bloque actual 800 y un índice de imagen de referencia idéntico al mismo entre los tres bloques c, d y e de los 
grupos de esquina se puede obtener de forma análoga a la Tabla 1. En la Tabla 5 se muestra un ejemplo de 
pseudocódigo para derivar el vector de movimiento b'. En la Tabla 5 se describen c0=c, c1=d, y c2=e únicamente por 
conveniencia para facilitar la explicación. 

<Tabla 5> 20 

c' = no está disponible 

For ( i = 0 ; i<3 ; i++ ) { 

if ( el bloque i-ésimo está en modo inter y hace referencia a un ref_idx idéntico en una lista idéntica a la del 
bloque actual ) { 

c' = ci 

break; 

}  

} 

En la Tabla 5, la búsqueda se realiza en el orden de búsqueda de c0 a c2, pero la invención no se limita a este orden 
y el vector de movimiento del primer bloque disponible que tiene una lista de imágenes de referencia idéntica a la del 
bloque actual 800 y un índice de imagen de referencia idéntico al mismo se puede obtener realizando la búsqueda 
según el orden de búsqueda de c2 a c0 o el orden de búsqueda c1→c2→c0 o c1→c0→c2. 

Por otra parte, a diferencia del ejemplo que se muestra en la Tabla 5, se puede escalar el vector de movimiento del 25 
bloque en modo inter que se explora en primer lugar entre los bloques de un grupo de esquina independientemente 
de la lista de imágenes de referencia y el índice de imagen de referencia, y el vector de movimiento escalado se le 
puede asignar como valor a c'. En este caso, en la Tabla 6 se muestra un ejemplo de pseudocódigo para derivar el 
vector de movimiento c'. 
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<Tabla 6> 

c' = no está disponible 

For ( i = 0 ; i<3 ; i++ ) { 

if ( el bloque i-ésimo está en modo inter ) { 

c' = scale ( ci ) 

break; 

}  

} 

En la Tabla 6, la búsqueda se realiza en el orden de búsqueda de c0 a c2, pero la invención no se limita a este orden 
y el vector de movimiento se puede derivar realizando la búsqueda según el orden de búsqueda de c2 a c0 o el orden 
de búsqueda c1→c2→c0 o c1→c0→c2 y escalando el vector de movimiento del primer bloque disponible que tiene 
una lista de imágenes de referencia idéntica a la del bloque actual 800 y un índice de imágenes de referencia 5 
idéntico al mismo. 

Por otra parte, solo cuando el vector de movimiento no está disponible, se puede escalar el vector de movimiento del 
bloque en modo inter que se busca en primer lugar entre el grupo vecino correspondiente independientemente de la 
lista de imágenes de referencia y el índice de imagen de referencia, y el vector de movimiento escalado se puede 
asignar como vector de movimiento candidato. 10 

En las Tablas 1 a 6, se establece como bloque disponible el bloque que tiene una imagen de referencia idéntica a la 
del bloque actual y una lista de imágenes de referencia idéntica a la del mismo. En las tablas 2, 4 y 6, incluso si la 
imagen de referencia y la lista de imágenes de referencia de un bloque son diferentes de las del bloque actual se 
puede utilizar el vector de movimiento del bloque correspondiente escalándolo en caso de que el bloque se 
encuentre en el modo de predicción inter. 15 

En las Tablas 7 a 12, cuando la imagen de referencia y la lista de imágenes de referencia de un bloque son 
diferentes de las del bloque actual, se indica que el vector de movimiento del bloque correspondiente se utiliza 
escalándolo en caso de que el bloque esté en modo de predicción inter. 

La Tabla 7 muestra un ejemplo de pseudocódigo para calcular un vector de movimiento a' escalando el vector de 
movimiento del bloque en modo inter que se explora en primer lugar entre los bloques del grupo superior cuando los 20 
vectores de movimiento de los bloques del grupo superior no están disponibles. 

<Tabla 7> 

a' = no está disponible 

For ( i = 0 ; i<na ; i++ ) { 

if ( el bloque i-ésimo está en modo inter y hace referencia a un ref_idx idéntico en una lista idéntica a la del 
bloque actual ) { 

a' = ai 

break; 

}  

} 

If ( a' = no está disponible ) { 

For ( i = 0 ; i<na ; i++ ) { 

if ( el bloque i-ésimo está en modo inter ) { 

a' = scale (ai ) 

break; 

}  

} 

} 
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En la Tabla 7, la búsqueda se realiza en el orden de búsqueda de a0 a ana, pero la invención no se limita a este 
orden y el vector de movimiento se puede obtener realizando la búsqueda según el orden de búsqueda de ana a a0 y 
escalando el vector de movimiento del primer bloque disponible. 

La Tabla 8 muestra un ejemplo de pseudocódigo para derivar un vector de movimiento b' escalando del vector de 
movimiento de un bloque en modo inter que se explora en primer lugar entre los bloques del grupo izquierdo cuando 5 
los vectores de movimiento de los bloques del grupo izquierdo no están disponibles. 

<Tabla 8> 

b' = no está disponible 

For ( i = 0 ; i<nb ; i++ ) { 

if ( el bloque i-ésimo está en modo inter y hace referencia a un ref_idx idéntico en una lista idéntica a la del 
bloque actual ) { 

b' = bi 

break; 

}  

} 

If ( b' = no está disponible ) { 

For ( i = 0 ; i<nb ; i++ ) { 

if ( el bloque i-ésimo está en modo inter ) { 

b' = scale ( bi ) 

break; 

}  

} 

} 

En la Tabla 8, la búsqueda se realiza en el orden de búsqueda de b0 a bnb, pero la invención no se limita a este 
orden y el vector de movimiento se puede derivar realizando la búsqueda según el orden de búsqueda de bnb a b0 y 
escalando el vector de movimiento del primer bloque disponible. 10 

La Tabla 9 muestra un ejemplo de pseudocódigo para obtener un vector de movimiento c' escalando el vector de 
movimiento del bloque en modo inter que se explora en primer lugar entre los bloques del grupo izquierdo cuando 
los vectores de movimiento de los bloques del grupo izquierdo no están disponibles. 

<Tabla 9> 

c' = no está disponible 

For ( i = 0 ; i<3 ; i++ ) { 

if ( el bloque i-ésimo está en modo inter y hace referencia a un ref_idx idéntico en una lista idéntica a la del 
bloque actual ) { 

c' = ci 

break; 

}  

} 

If ( c' = no está disponible ) { 
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For ( i = 0 ; i<3 ; i++ ) { 

if ( el bloque i-ésimo está en modo inter ) { 

c' = scale ( ci ) 

break; 

}  

} 

} 

En la Tabla 9, la búsqueda se realiza en el orden de búsqueda de c0 a c2, pero la invención no se limita a este orden 
y el vector de movimiento se puede obtener realizando la búsqueda según el orden de búsqueda c1→c2→c0 o 
c1→c0→c2 y escalando el vector de movimiento del primer bloque disponible. 

Por otra parte, aunque de forma similar a los métodos mencionados más arriba, se puede determinar el vector de 
movimiento a escalar con la siguiente prioridad cuando los vectores de movimiento de los bloques vecinos del 5 
bloque actual no están disponibles. 

<Prioridad> 

(1) Un bloque que se refiere a una imagen de referencia idéntica a la del bloque actual (que puede aparecer cuando 
la lista 0 (L0) y la lista 1 (L1) tienen las mismas imágenes de referencia). 

(2) Un bloque que tiene una lista de imágenes de referencia idéntica, si no hay ningún vector de movimiento 10 
disponible entre los vectores de movimiento de los bloques vecinos cuando se ha comprobado el punto (1) 
anterior. 

(3) El otro bloque en modo inter si no hay ningún vector de movimiento disponible entre los vectores de movimiento 
de los bloques vecinos cuando se ha comprobado el punto (2) anterior. 

En consecuencia, con las prioridades 1) a 3) el codificador o el decodificador puede determinar uno cualquiera de los 15 
bloques vecinos del bloque actual y puede escalar el vector de movimiento del bloque correspondiente. 

La Tabla 10 muestra un ejemplo de pseudocódigo para derivar un vector de movimiento a' seleccionando un bloque 
cualquiera de los bloques del grupo superior y escalando el vector de movimiento del bloque correspondiente. 

<Tabla 10> 

a' = no está disponible 

For ( i = 0 ; i<na ; i++ ) { 

if ( el bloque i-ésimo está en modo inter y hace referencia a un ref_idx idéntico en una lista idéntica a la del 
bloque actual ) { 

a' = ai 

break; 

}  

} 

If ( a' = no está disponible ) { 

For ( i = 0 ; i<na ; i++ ) { 

if ( el bloque i-ésimo está en modo inter y hace referencia a un ref_idx idéntico al del bloque actual ) { 

a' = ai // no es necesario un escalado particular porque se hace referencia a una ref_pic idéntica 

break; 
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}  

} 

} 

If ( a' = no está disponible ) { 

For ( i = 0 ; i<na ; i++ ) { 

if ( el bloque i-ésimo está en modo inter y hace referencia a una lista idéntica a la del bloque actual ) { 

a' = scale ( ai ) 

break; 

}  

} 

} 

If ( a' = no está disponible ) { 

For ( i = 0 ; i<na ; i++ ) { 

if ( el bloque i-ésimo está en modo inter ) { 

a' = scale ( ai ) 

break; 

}  

} 

} 

If ( a' = no está disponible ) { 

For ( i = 0 ; i<na ; i++ ) { 

if ( el bloque i-ésimo está en modo inter ) { 

a' = scale ( ai ) 

break; 

}  

} 

} 

En la Tabla 10, la búsqueda se realiza en el orden de búsqueda de a0 a ana, pero la invención no se limita a este 
orden y el vector de movimiento se puede derivar realizando la búsqueda según el orden de búsqueda de ana a a0 y 
escalando el vector de movimiento del primer bloque disponible. 

La Tabla 11 muestra un ejemplo de pseudocódigo para derivar un vector de movimiento b' seleccionando un bloque 
cualquiera de los bloques del grupo izquierdo de acuerdo con las prioridades mencionadas más arriba y escalando 5 
el vector de movimiento del bloque correspondiente. 
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<Tabla 11> 

b' = no está disponible 

For ( i = 0 ; i<nb ; i++ ) { 

if ( el bloque i-ésimo está en modo inter y hace referencia a un ref_idx idéntico en una lista idéntica a la del 
bloque actual ) { 

b' = bi 

break; 

}  

} 

If ( b' = no está disponible ) { 

For ( i = 0 ; i<nb ; i++ ) { 

if ( el bloque i-ésimo está en modo inter y hace referencia a un ref_idx idéntico al del bloque actual ) { 

b' = bi // no es necesario un escalado particular porque se hace referencia a una ref_pic idéntica 

break; 

}  

} 

} 

If ( b' = no está disponible ) { 

For ( i = 0 ; i<nb ; i++ ) { 

if ( el bloque i-ésimo está en modo inter y hace referencia a una lista idéntica a la del bloque actual ) { 

b' = scale ( bi ) 

break; 

}  

} 

} 

If ( b' = no está disponible ) { 

For ( i = 0 ; i<nb ; i++ ) { 

if ( el bloque i-ésimo está en modo inter ) { 

b' = scale ( bi ) 

break; 

}  

} 

} 

If ( b' = no está disponible ) { 

For ( i = 0 ; i<nb ; i++ ) { 

if ( el bloque i-ésimo está en modo inter ) { 
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b' = scale ( bi) 

break; 

}  

} 

} 

En la Tabla 11, la búsqueda se realiza en el orden de búsqueda de b0 a bnb, pero la invención no se limita a este 
orden y el vector de movimiento se puede obtener realizando la búsqueda según el orden de búsqueda de bnb a b0 y 
escalando un vector de movimiento del primer bloque disponible. 

La Tabla 12 muestra un ejemplo de pseudocódigo para derivar un vector de movimiento c' seleccionando un bloque 
cualquiera de los bloques del grupo izquierdo de acuerdo con las prioridades mencionadas más arriba y escalando 5 
el vector de movimiento del bloque correspondiente. 

<Tabla 12> 

c' = no está disponible 

For ( i = 0 ; i<3 ; i++ ) { 

if ( el bloque i-ésimo está en modo inter y hace referencia a un ref_idx idéntico en una lista idéntica a la del 
bloque actual ) { 

c' = ci 

break; 

}  

} 

If ( c' = no está disponible ) { 

For ( i = 0 ; i<3 ; i++ ) { 

if ( el bloque i-ésimo está en modo inter y hace referencia a un ref_idx idéntico al del bloque actual ) { 

c' = ci // no es necesario un escalado particular porque se hace referencia a una ref_pic idéntica 

break; 

}  

} 

} 

If ( c' = no está disponible ) { 

For ( i = 0 ; i<3 ; i++ ) { 

if ( el bloque i-ésimo está en modo inter y hace referencia a una lista idéntica a la del bloque actual ) { 

c' = scale ( ci ) 

break; 

}  

} 

} 

If ( c' = no está disponible ) { 
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For ( i = 0 ; i<3 ; i++ ) { 

if ( el bloque i-ésimo está en modo inter ) { 

c' = scale ( ci ) 

break; 

}  

} 

} 

If ( c' = no está disponible ) { 

For ( i = 0 ; i<3 ; i++ ) { 

if ( el bloque i-ésimo está en modo inter ) { 

c' = scale ( ci ) 

break; 

}  

} 

} 

En la Tabla 12, la búsqueda se realiza en el orden de búsqueda de c0 a c2, pero la invención no se limita a este 
orden y el vector de movimiento se puede obtener realizando la búsqueda según el orden de búsqueda c1→c2→c0 o 
c1→c0→c2 y escalando un vector de movimiento del primer bloque disponible. 

En las Tablas 10 a 12, se describe que se selecciona el objetivo del escalado de acuerdo con las prioridades 
mencionadas más arriba y se deriva un vector de movimiento candidato disponible, pero las prioridades no se limitan 5 
a las mencionadas más arriba y se pueden modificar y aplicar de diversas formas si es necesario. 

Por otra parte, las prioridades mencionadas más arriba se pueden expresar mediante las siguientes condiciones de 
revisión. 

<Condiciones de revisión> 

La información de movimiento (imagen de referencia y lista de imágenes de referencia) de un bloque a escanear es: 10 

(1) una imagen de referencia idéntica a la del bloque actual y una lista de imágenes de referencia idéntica a la del 
mismo; 

(2) una imagen de referencia idéntica a la del bloque actual y una lista de imágenes de referencia diferente a la del 
mismo; 

(3) una imagen de referencia diferente a la del bloque actual y una lista de imágenes de referencia idéntica a la del 15 
mismo; 

(4) una imagen de referencia diferente de la del bloque actual y una lista de imágenes de referencia. 

En relación con las condiciones de revisión, el codificador o el decodificador puede escanear un número 
predeterminado de, por ejemplo, n bloques en un orden predeterminado con el fin de determinar un vector de 
movimiento candidato espacial para la predicción del vector de movimiento. En este momento, el codificador o el 20 
decodificador puede determinar si un bloque es un bloque que se ajusta a las condiciones de revisión durante el 
escaneado secuencial de los n bloques vecinos del bloque actual, o puede determinar si un bloque se ajusta a las 
condiciones de revisión en un grupo escaneado mientras se escanean los bloques vecinos del bloque actual, por 
ejemplo, en el grupo superior, el grupo izquierdo y el grupo de esquina. En lugar de clasificar los bloques vecinos en 
grupo superior, grupo izquierdo y grupo de esquina, los bloques vecinos del bloque actual se pueden clasificar en 25 
grupo superior que incluye el bloque de esquina superior izquierda y el bloque de esquina superior derecha, y un 
bloque izquierdo que incluye el bloque de esquina inferior izquierda, y se puede determinar si en el grupo a escanear 
hay un bloque que satisfaga las condiciones de revisión mientras se escanean los dos grupos por grupos. 
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Respecto a las condiciones de revisión, el codificador o el decodificador puede concederle mayor prioridad a la condición 
de revisión con el número más bajo. Esto se debe a que se puede considerar que un bloque vecino que satisface la 
condición de revisión con el número más bajo tiene información de movimiento más parecida a la del bloque actual. 

De aquí en adelante se describirá un método para utilizar el vector de movimiento de un bloque, el cual se 
comprueba en primer lugar si está disponible durante el escaneado secuencial de n bloques vecinos del bloque 5 
actual de acuerdo con las prioridades de las condiciones de revisión, como predictor de vector de movimiento 
candidato para predecir el vector de movimiento del bloque actual sin ningún cambio o mediante escalado haciendo 
referencia a las tablas. 

Aquí, bloque disponible significa un bloque que se puede utilizar para predicción inter del bloque actual. 

Tal como se ha descrito más arriba, el escalado se puede realizar teniendo en cuenta la distancia temporal entre la 10 
imagen de referencia del bloque actual y la imagen actual, y la distancia temporal entre las imágenes de referencia 
de los bloques vecinos y la imagen actual. 

Los números del 1 al 12 que aparecen más abajo en las tablas representan el orden del escaneado (comprobación). 
Únicamente por conveniencia para facilitar la explicación, el bloque 0, el bloque 1 y el bloque 2 se consideran 
bloques vecinos del bloque actual. Los bloques 0 a 2 representan las posiciones de los bloques candidatos para 15 
calcular un vector de movimiento candidato espacial. Las posiciones de los bloques 0 a 2 se sitúan en uno 
cualquiera de los lados izquierdo, superior y de esquina alrededor del bloque actual. Con el fin de simplificar la 
explicación, se puede asumir que los bloques 0 a 2 están situados secuencialmente según el orden de escaneado. 

La Tabla 13 muestra un ejemplo del método de utilización del vector de movimiento de un bloque, que primero se 
comprueba si está disponible durante el escaneado secuencial de los bloques 0 a 2 alrededor del bloque actual de 20 
acuerdo con las prioridades de las condiciones de revisión, como predictor de vector de movimiento candidato 
espacial del bloque actual mediante escalado. 

<Tabla 13> 

  Bloque 0 Bloque 1 Bloque 2 

Condición de revisión 1 1 2 3 

Condición de revisión 2 4 5 6 

Condición de revisión 3 7 8 9 

Condición de revisión 4 10 11 12 

En el ejemplo que se muestra en la Tabla 13, se comprueba si el bloque 0 tiene una información de movimiento que 
satisface la condición de revisión 1, y cuando el bloque 0 tiene una información de movimiento que satisface la 25 
condición de revisión 1 se utiliza el vector de movimiento (mv) del bloque 0 como predictor de vector de movimiento 
candidato espacial del bloque actual, cuando el bloque 0 no tiene información de movimiento que satisface la 
condición de revisión 1 se busca el bloque 1 y se comprueba si el bloque 1 tiene información de movimiento que 
satisface la condición de revisión 1. De esta forma se determina el predictor de vector de movimiento candidato 
espacial del bloque actual. 30 

La Tabla 14 muestra otro ejemplo del método de utilización del vector de movimiento de un bloque, que primero se 
comprueba si está disponible durante el escaneado secuencial de los bloques 0 a 2 alrededor del bloque actual de 
acuerdo con las prioridades de las condiciones de revisión, como predictor de vector de movimiento candidato 
espacial del bloque actual mediante escalado. 

<Tabla 14> 35 

  Bloque 0 Bloque 1 Bloque 2 

Condición de revisión 1 1 5 9 

Condición de revisión 2 2 6 10 

Condición de revisión 3 3 7 11 

Condición de revisión 4 4 8 12 
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En el ejemplo que se muestra en la Tabla 14, se compruebe si el bloque 0 tiene una información de movimiento que 
satisface la condición de revisión 1, y cuando el bloque 0 tiene una información de movimiento que satisface la 
condición de revisión 1 se utiliza el vector de movimiento (mv) del bloque 0 como predictor de vector de movimiento 
candidato espacial del bloque actual y se escanea (comprueba) si el bloque 0 tiene una información de movimiento 
que satisface la condición de revisión 2. Cuando el bloque 0 no tiene una información de movimiento que satisface 5 
las condiciones de revisión 1 a 4, se comprueba si el bloque 1 tiene una información de movimiento que satisface las 
condiciones de revisión 1 a 4 mientras se escanea el bloque 1 para comprobar las condiciones de revisión 1 a 4. De 
esta forma se determina el predictor de vector de movimiento candidato espacial del bloque actual. 

La Tabla 15 muestra otro ejemplo del método de utilización del vector de movimiento de un bloque, que primero se 
comprueba si está disponible durante el escaneado secuencial de los bloques 0 a 2 alrededor del bloque actual de 10 
acuerdo con las prioridades de las condiciones de revisión, como predictor de vector de movimiento candidato 
espacial del bloque actual mediante escalado. 

<Tabla 15> 

  Bloque 0 Bloque 1 Bloque 2 

Condición de revisión 1 1 2 3 

Condición de revisión 2 4 7 10 

Condición de revisión 3 5 8 11 

Condición de revisión 4 6 9 12 

En el ejemplo que se muestra en la Tabla 15, se comprueba si el bloque 0 tiene una información de movimiento que 
satisface la condición de revisión 1, y cuando el bloque 0 tiene una información de movimiento que satisface la 15 
condición de revisión 1 se utiliza el vector de movimiento (mv) del bloque 0 como predictor de vector de movimiento 
candidato espacial del bloque actual. Cuando el bloque 0 no tiene una información de movimiento que satisface la 
condición de revisión 1, se comprueba secuencialmente si los bloques 1 y 2 tienen una información de movimiento 
que satisface la condición de revisión 1. Cuando los bloques 0 a 2 no tienen una información de movimiento que 
satisface la condición de revisión 1, se comprueba secuencialmente si el bloque 0 tiene una información de 20 
movimiento que satisface la condición de revisión correspondiente mientras se escanea el bloque 1 para comprobar 
las condiciones de revisión 2 a 4. Cuando el bloque 0 no tiene una información de movimiento que satisface las 
condiciones de revisión 2 a 4, se comprueban secuencialmente las condiciones de revisión 2 a 4 para el bloque 1. 
De esta forma se determina el predictor de vector de movimiento candidato espacial del bloque actual. 

La Tabla 16 muestra otro ejemplo del método de utilización del vector de movimiento de un bloque, que primero se 25 
comprueba si está disponible durante el escaneado secuencial de los bloques 0 a 2 alrededor del bloque actual de 
acuerdo con las prioridades de las condiciones de revisión, como predictor de vector de movimiento candidato 
espacial del bloque actual mediante escalado 

<Tabla 16> 

  Bloque 0 Bloque 1 Bloque 2 

Condición de revisión 1 1 5 6 

Condición de revisión 2 2 7 8 

Condición de revisión 3 3 9 10 

Condición de revisión 4 4 11 12 

En el ejemplo que se muestra en la Tabla 16, se comprueba secuencialmente si el bloque 0 tiene una información de 30 
movimiento que satisface las condiciones de revisión 1 a 4. Por ejemplo, cuando el bloque 0 tiene una información 
de movimiento que satisface la condición de revisión 1, se utiliza el vector de movimiento como predictor de vector 
de movimiento candidato espacial del bloque actual. Cuando no hay una información de movimiento que satisface la 
condición de revisión 1, se comprueba si hay una información de movimiento que satisface la condición de revisión 
2. Cuando el bloque 0 no tiene una información de movimiento que satisface las condiciones de revisión 1 a 4, se 35 
comprueba secuencialmente si el bloque 1 y el bloque 2 tienen una información de movimiento que satisface la 
condición de revisión correspondiente mientras se escanea el bloque 1 para comprobar la condición de revisión 1. 
Cuando los bloques 0 a 2 no tienen una información de movimiento que satisface la condición de revisión 1, se 
comprueba secuencialmente si los bloques 1 y 2 tienen una información de movimiento que satisface la condición de 
revisión 2. De esta forma se determina el predictor de vector de movimiento candidato espacial del bloque actual. 40 
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El ejemplo de la Tabla 13 muestra un orden de escaneado con la prioridad asignada a las condiciones de revisión en 
lugar de a las posiciones de los bloques. Por el contrario, la Tabla 14 muestra un ejemplo de un orden de escaneado 
con la prioridad asignada a las posiciones de los bloques en lugar de a las condiciones de revisión. 

La Tabla 15 y la Tabla 16 muestran ejemplos de un orden de escaneado en el que la prioridad de las condiciones de 
revisión y la prioridad de las posiciones de los bloques se mezclan apropiadamente. Tal como se ha descrito más 5 
arriba, la Tabla 15 muestra un ejemplo de un orden de escaneado que considera las posiciones de los bloques 
cuando se le asigna la máxima prioridad a la condición de revisión 1 pero no hay ningún bloque que satisfaga la 
condición de revisión 1. La Tabla 16 muestra un ejemplo de un orden de escaneado que considera secuencialmente 
las condiciones cuando, después de comprobar la disponibilidad de las condiciones de revisión en el bloque 0, no 
hay información de movimiento disponible. 10 

Los vectores de movimiento (por ejemplo, a', b' y c') escalados según los métodos mencionados más arriba pueden 
influir en los valores de los vectores de mediana de a', b' y c'. Además, los vectores de movimiento pueden influir en 
el número de vectores de movimiento a considerar cuando se determinan los vectores de movimiento candidatos. 
Por ejemplo, los vectores de movimiento de los bloques vecinos clasificados en vectores de movimiento disponibles 
pueden ser creados de nuevo mediante el escalado. 15 

Los métodos mencionados más arriba se pueden utilizar incluso cuando no se aplica directamente la técnica de 
AMVP. Por ejemplo, el vector de movimiento del bloque actual se puede predecir mediante los procesos de cálculo 
de los vectores de movimiento a', b' y c' y calculando las medianas a partir de a', b' y c'. 

En este momento, el proceso de cálculo de a', b' y c' puede emplear el mismo método que para calcular a', b' y c' en 
la AMVP. 20 

Por otra parte, el método de AMVP se puede modificar y aplicarse tal como se muestra en la FIG. 9. 

La FIG. 9 es un diagrama que ilustra de forma esquemática otro método para aplicar la AMVP de acuerdo con un 
modo de realización de la invención. Haciendo referencia a la FIG. 9, se puede utilizar una parte de los bloques 
vecinos del bloque actual, que se ilustra en la FIG. 8, como vectores de movimiento candidatos. En el ejemplo que 
se ilustra en la FIG. 9, se pueden utilizar como bloques candidatos de la AMVP un bloque situado en la parte inferior 25 
izquierda del bloque actual entre los m bloques izquierdos A0, A1,... y Am situados en la parte inferior izquierda del 
bloque actual 900, un bloque Am+1 situado en la esquina inferior izquierda del bloque actual 900, un bloque 
B-1 situado en la esquina superior izquierda del bloque actual 900, un bloque Bn situado en la parte superior derecha 
del bloque actual entre n bloques superiores situados en la parte superior del bloque actual 900, y un bloque 
Bn+1 situado en la esquina superior derecha del bloque actual 900. 30 

En este caso, los bloques vecinos Am, Am+1, B-1, Bn y Bn+1 del bloque actual se utilizan, de forma análoga al ejemplo 
que se ilustra en la FIG. 4 en el que se utilizan los bloques de esquina, el bloque inferior izquierdo 420-1 y el bloque 
superior derecho 440-1. En el ejemplo que se ilustra en la FIG. 9, los bloques izquierdos Am y Am+1 se escanean (o 
comprueban) en el orden 910 Am+1→Am y los bloques superiores B-1, Bn y Bn+1 se escanean (o comprueban) en el 
orden 920 Bn+1→Bn→B-1. 35 

En este momento, los vectores de movimiento (predictores de vector de movimiento: MVP) obtenidos a partir de la 
Expresión 6 se pueden considerar vectores de movimiento candidatos del bloque actual. 

<Expresión 6> 

Vectores de movimiento candidatos = {a', b', predictor temporal}} 

La expresión 6 muestra los candidatos del vector de movimiento que se pueden utilizar como predictores de vector 40 
de movimiento del bloque actual en el ejemplo que se ilustra en la FIG. 9. El codificador o el decodificador puede 
crear la lista de predictores de vector de movimiento candidatos descrita en relación con la FIG. 3, utilizando todos o 
una parte de los vectores de movimiento candidatos de la Expresión 6. 

Haciendo referencia a la Expresión 6, en el ejemplo que se ilustra en la FIG. 9 se considera que los vectores de 
movimiento de dos bloques entre los bloques vecinos espaciales del bloque actual predicen el vector de movimiento 45 
del bloque actual. El codificador o el decodificador puede considerar los vectores de movimiento de los dos bloques 
vecinos espaciales del bloque actual obtenidos a partir de la Expresión 6 y el vector de movimiento (predictor 
temporal) del bloque vecino temporal del bloque actual. 

En la expresión 6, a' es el vector de movimiento de un bloque, que primero se comprueba si está disponible durante 
el escaneado (comprobación) de los bloques izquierdos Am y Am+1 del bloque actual en el orden 910 Am+1→Am y es 50 
el predictor de vector de movimiento candidato del bloque actual. 

En la expresión 6, b' es el vector de movimiento de un bloque, que primero se comprueba si está disponible durante 
el escaneado (comprobación) de los bloques superiores B-1, Bn y Bn+1 del bloque actual en el orden 920 Bn+1→Bn→B-
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1 y es el predictor de vector de movimiento candidato del bloque actual. Se puede decir que b' es un predictor de mv 
superior. 

Cuando el índice de imagen de referencia del bloque vecino seleccionado como disponible es idéntico al índice de 
imagen de referencia del bloque actual, esto es, cuando la imagen de referencia del bloque vecino seleccionado es 
idéntica a la imagen de referencia del bloque actual, se puede utilizar el vector de movimiento del bloque 5 
correspondiente como predictor de vector de movimiento del bloque actual sin escalar el vector de movimiento. Este 
caso corresponde a la condición de revisión 1 o a la condición de revisión 2. 

Cuando el índice de imagen de referencia del bloque vecino seleccionado como disponible es diferente del índice de 
imagen de referencia del bloque actual, esto es, cuando la imagen de referencia del bloque vecino seleccionado es 
diferente de la imagen de referencia del bloque actual, se puede utilizar el vector de movimiento del bloque 10 
correspondiente como predictor de vector de movimiento del bloque actual escalando el vector de movimiento. Este 
caso corresponde a la condición de revisión 3 o a la condición de revisión 4. 

En la Fig. 9, los vectores de movimiento de los bloques vecinos del bloque actual pueden escanearse en varios 
órdenes teniendo en cuenta las condiciones de revisión en cuatro pasos y las posiciones de los bloques vecinos. En 
este momento, el codificador o el decodificador puede determinar independientemente el predictor de vector de 15 
movimiento candidato calculado a partir de los bloques izquierdos Am y Am+1, por ejemplo, el predictor de vector de 
movimiento izquierdo, y el predictor de vector de movimiento candidato calculado a partir de los bloques superiores 
B-1, Bn y Bn+1, por ejemplo, el predictor de vector de movimiento superior. 

De modo análogo al ejemplo que se ilustra en la FIG. 8, en la Fig. 9, mientras se realiza el escaneado en el orden 
que se muestra en la tabla siguiente se comprueba si se cumplen las condiciones de revisión, el escaneado se 20 
detiene cuando se satisface una condición de revisión y el vector de movimiento del bloque que satisface la 
condición de revisión se utiliza como predictor de vector de movimiento (MVP) candidato para predecir el vector de 
movimiento del bloque actual sin ningún cambio o mediante escalado. 

El codificador o el decodificador puede construir una lista de predictores de vector de movimiento (MVP) a partir de 
los predictores de vector de movimiento candidatos seleccionados. El codificador puede indicar un predictor de 25 
vector de movimiento en la lista de MVP para ser utilizado para predecir el bloque actual mediante la utilización de 
un índice de predictor de vector de movimiento o similar. El decodificador puede derivar el vector de movimiento del 
bloque actual utilizando el predictor de vector de movimiento en la lista de predictores de vector de movimiento 
indicado por el índice de predicción de vector de movimiento recibido del codificador. 

De aquí en adelante se describirán sucesivamente el método de selección de un predictor de vector de movimiento 30 
izquierdo y el método de selección de un predictor de vector de movimiento superior. En la siguiente tabla, los 
números 1 a 8 representan el orden de escaneado. 

La Tabla 17 muestra un ejemplo del método de utilización del vector de movimiento de un bloque, que primero se 
comprueba si está disponible durante el escaneado secuencial de los bloques vecinos izquierdos Am y Am+1 del 
bloque actual 900 en la FIG. 9 según el orden de prioridad de las condiciones de revisión, como predictor de vector 35 
de movimiento candidato espacial del bloque actual sin ningún cambio o mediante escalado. 

<Tabla 17> 

 Bloque Am Bloque Am+1 

Condición de revisión 1 1 5 

Condición de revisión 2 2 6 

Condición de revisión 3 3 7 

Condición de revisión 4 4 8 

En el ejemplo que se muestra en la Tabla 17, se comprueba si el bloque Am satisface una de las condiciones de 
revisión. Cuando el bloque Am no satisface la condición de revisión 1, se comprueba si el bloque Am satisface la 
condición de revisión 2. El escaneado se realiza de esta forma y, cuando el bloque Am no satisface las condiciones 40 
de revisión 1 a 4, se comprueba secuencialmente si el bloque Am+1 satisface una de las condiciones de revisión 1 a 4 
según el orden de escaneado. 

Cuando durante el escaneado el bloque correspondiente satisface una de las condiciones de revisión, el codificador 
o el decodificador detiene el escaneado y selecciona el vector de movimiento del bloque correspondiente como 
predictor de vector de movimiento candidato del bloque actual. Si es necesario, el codificador o el decodificador 45 
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puede escalar el vector de movimiento del bloque vecino y puede utilizar el vector de movimiento escalado como 
predictor de vector de movimiento candidato. Por ejemplo, cuando la imagen de referencia del bloque vecino es 
diferente de la imagen de referencia del bloque actual, el codificador o el decodificador puede escalar el vector de 
movimiento del bloque vecino correspondiente y puede utilizar el vector de movimiento escalado como predictor de 
vector de movimiento candidato. En este momento se puede utilizar como método de escalado el método indicado 5 
en la Expresión 1 o en la Expresión 2. 

La Tabla 18 muestra otro ejemplo del método de utilización del vector de movimiento de un bloque, que primero se 
comprueba si está disponible durante el escaneado secuencial de los bloques vecinos izquierdos Am y Am+1 del 
bloque actual 900 en la FIG. 9 según el orden de prioridad de las condiciones de revisión, como predictor de vector 
de movimiento candidato espacial del bloque actual sin ningún cambio o mediante escalado. 10 

<Tabla 18> 

  Bloque Am Bloque Am+1 

Condición de revisión 1 1 2 

Condición de revisión 2 3 6 

Condición de revisión 3 4 7 

Condición de revisión 4 5 8 

En el ejemplo que se muestra en la Tabla 18, se comprueba si el bloque Am satisface la condición de revisión 1. 
Cuando el bloque Am no satisface la condición de revisión 1, se comprueba si el bloque Am+1 satisface la condición 
de revisión 1. Cuando el bloque Am+1 no satisface la condición de revisión 1, se comprueba secuencialmente si el 
bloque Am satisface una de las condiciones de revisión 2 a 4. Cuando el bloque Am no satisface las condiciones de 15 
revisión 2 a 4, se comprueba secuencialmente si el bloque Am+1 satisface una de las condiciones de revisión 2 a 4 
según el orden de escaneado. 

Cuando durante el escaneado el bloque correspondiente satisface una de las condiciones de revisión, el codificador 
o el decodificador detiene el escaneado y selecciona el vector de movimiento del bloque correspondiente como 
predictor de vector de movimiento candidato del bloque actual. Si es necesario, el codificador o el decodificador 20 
puede escalar el vector de movimiento del bloque vecino y puede utilizar el vector de movimiento escalado como 
predictor de vector de movimiento candidato. Por ejemplo, cuando la imagen de referencia del bloque vecino es 
diferente de la imagen de referencia del bloque actual, el codificador o el decodificador puede escalar el vector de 
movimiento del bloque vecino correspondiente y pueden utilizar el vector de movimiento escalado como predictor de 
vector de movimiento candidato. En este momento se puede utilizar como método de escalado el método indicado 25 
en la Expresión 1 o en la Expresión 2. 

La Tabla 19 muestra otro ejemplo del método de utilización del vector de movimiento de un bloque, que primero se 
comprueba si está disponible durante el escaneado secuencial de los bloques vecinos izquierdos Am y Am+1 del 
bloque actual 900 en la FIG. 9 según el orden de prioridad de las condiciones de revisión, como predictor de vector 
de movimiento candidato espacial del bloque actual sin ningún cambio o mediante escalado. 30 

<Tabla 19> 

  Bloque Am Bloque Am+1 

Condición de revisión 1 5 1 

Condición de revisión 2 6 2 

Condición de revisión 3 7 3 

Condición de revisión 4 8 4 

En el ejemplo que se muestra en la Tabla 19, a diferencia del orden de escaneado que se muestra en la Tabla 17, 
se comprueba secuencialmente si el bloque Am+1 satisface las condiciones de revisión 1 a 4. Cuando el bloque 
Am+1 no satisface las condiciones de revisión 1 a 4 se comprueba secuencialmente si el bloque Am satisface las 
condiciones de revisión 1 a 4. 35 
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Cuando durante el escaneado se encuentra un bloque que satisface una de las condiciones de revisión, el 
codificador o el decodificador detiene el escaneado y selecciona el vector de movimiento del bloque correspondiente 
como predictor de vector de movimiento candidato del bloque actual. Si es necesario, el codificador o el 
decodificador puede escalar el vector de movimiento del bloque vecino y puede utilizar el vector de movimiento 
escalado como predictor de vector de movimiento candidato. Por ejemplo, cuando la imagen de referencia del 5 
bloque vecino es diferente de la imagen de referencia del bloque actual, el codificador o el decodificador puede 
escalar el vector de movimiento del bloque vecino correspondiente y puede utilizar el vector de movimiento escalado 
como predictor de vector de movimiento candidato. En este momento se puede utilizar como método de escalado el 
método indicado en la Expresión 1 o en la Expresión 2. 

La Tabla 20 muestra otro ejemplo del método de utilización del vector de movimiento de un bloque, que primero se 10 
comprueba si está disponible durante el escaneado secuencial de los bloques vecinos izquierdos Am y Am+1 del 
bloque actual 900 en la FIG. 9 según el orden de prioridad de las condiciones de revisión, como predictor de vector 
de movimiento candidato espacial del bloque actual sin ningún cambio o mediante escalado. 

<Tabla 20> 

  Bloque Am Bloque Am+1 

Condición de revisión 1 2 1 

Condición de revisión 2 6 3 

Condición de revisión 3 7 4 

Condición de revisión 4 8 5 

En el ejemplo que se muestra en la Tabla 20 se aplica el orden de escaneado aplicado en el ejemplo de la Tabla 18 15 
con la prioridad asignada al bloque Am+1, a diferencia del ejemplo de la Tabla 18. Por ejemplo, en el ejemplo de la 
Tabla 20 se comprueba si el bloque Am+1 satisface la condición de revisión 1. Cuando el bloque Am+1 no satisface la 
condición de revisión 1, se comprueba si el bloque Am satisface la condición de revisión 1 según el orden de 
escaneado. Cuando el bloque Am no satisface la condición de revisión 1 se comprueba secuencialmente si el bloque 
Am+1 satisface una de las condiciones de revisión 2 a 4 según el orden de escaneado. Cuando el bloque Am+1 no 20 
satisface ninguna de las condiciones de revisión 2 a 4, se comprueba secuencialmente si el bloque Am satisface una 
de las condiciones de revisión 2 a 4 según el orden de escaneado. 

Cuando durante el escaneado se encuentra un bloque que satisface una de las condiciones de revisión, el 
codificador o el decodificador detiene el escaneado y selecciona el vector de movimiento del bloque correspondiente 
como predictor de vector de movimiento candidato del bloque actual. Si es necesario, el codificador o el 25 
decodificador puede escalar el vector de movimiento del bloque vecino y puede utilizar el vector de movimiento 
escalado como predictor de vector de movimiento candidato. Por ejemplo, cuando la imagen de referencia del 
bloque vecino es diferente de la imagen de referencia del bloque actual, el codificador o el decodificador puede 
escalar el vector de movimiento del bloque vecino correspondiente y puede utilizar el vector de movimiento escalado 
como predictor de vector de movimiento candidato. En este momento se puede utilizar como método de escalado el 30 
método indicado en la Expresión 1 o en la Expresión 2. 

La Tabla 21 muestra otro ejemplo del método de utilización del vector de movimiento de un bloque, que primero se 
comprueba si está disponible durante el escaneado secuencial de los bloques vecinos izquierdos Am y Am+1 del 
bloque actual 900 en la FIG. 9 según el orden de prioridad de las condiciones de revisión, como predictor de vector 
de movimiento candidato espacial del bloque actual sin ningún cambio o mediante escalado. 35 

<Tabla 21> 

  Bloque Am Bloque Am+1 

Condición de revisión 1 2 1 

Condición de revisión 2 4 3 

Condición de revisión 3 7 5 

Condición de revisión 4 8 6 
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En el ejemplo que se muestra en la Tabla 21, en primer lugar se comprueba si el bloque Am+1 satisface la condición 
de revisión 1. Cuando el bloque Am+1 no satisface la condición de revisión 1 se comprueba si el bloque Am satisface 
la condición de revisión 1 según el orden de escaneado. Cuando el bloque Am no satisface la condición de revisión 1 
se comprueba si el bloque Am+1 satisface la condición de revisión 2 según el orden de escaneado. Cuando el bloque 
Am+1 no satisface la condición de revisión 2 se comprueba si el bloque Am satisface la condición de revisión 2 según 5 
el orden de escaneado. Cuando el bloque Am no satisface la condición de revisión 2 se comprueba secuencialmente 
si el bloque Am+1 satisface una de las condiciones de revisión 3 y 4 y si el bloque Am satisface una de las condiciones 
de revisión 3 y 4. 

Cuando durante el escaneado se encuentra un bloque que satisface una de las condiciones de revisión, el 
codificador o el decodificador detiene el escaneado y selecciona el vector de movimiento del bloque correspondiente 10 
como predictor de vector de movimiento candidato del bloque actual. Si es necesario, el codificador o el 
decodificador puede escalar el vector de movimiento del bloque vecino y puede utilizar el vector de movimiento 
escalado como predictor de vector de movimiento candidato. Por ejemplo, cuando la imagen de referencia del 
bloque vecino es diferente de la imagen de referencia del bloque actual, el codificador o el decodificador puede 
escalar el vector de movimiento del bloque vecino correspondiente y puede utilizar el vector de movimiento escalado 15 
como predictor de vector de movimiento candidato. En este momento se puede utilizar como método de escalado el 
método indicado en la Expresión 1 o en la Expresión 2. 

La Tabla 22 muestra otro ejemplo del método de utilización del vector de movimiento de un bloque, que primero se 
comprueba si está disponible durante el escaneado secuencial de los bloques vecinos izquierdos Am y Am+1 del 
bloque actual 900 en la FIG. 9 según el orden de prioridad de las condiciones de revisión, como predictor de vector 20 
de movimiento candidato espacial del bloque actual sin ningún cambio o mediante escalado. 

<Tabla 22> 

  Bloque Am Bloque Am+1 

Condición de revisión 1 3 1 

Condición de revisión 2 4 2 

Condición de revisión 3 7 5 

Condición de revisión 4 8 6 

En la Tabla 22, se comprueba secuencialmente si cada uno de los bloques satisface dos condiciones de revisión. 
Específicamente, el codificador o el decodificador comprueba en primer lugar si el bloque Am+1 satisface la condición 
de revisión 1. Cuando el bloque Am+1 no satisface la condición de revisión 1, el codificador o el decodificador 25 
comprueba si el bloque Am+1 satisface la condición de revisión 2. Cuando el bloque Am+1 no satisface la condición de 
revisión 2, el codificador o el decodificador comprueba si el bloque Am satisface la condición de revisión 1. Cuando el 
bloque Am no satisface la condición de revisión 1, el codificador o el decodificador comprueba si el bloque 
Am satisface la condición de revisión 2. Cuando el bloque Am no satisface la condición de revisión 2, el codificador o 
el decodificador comprueba si el bloque Am+1 satisface la condición de revisión 3. Cuando el bloque Am+1 no satisface 30 
la condición de revisión 3, el codificador o el decodificador comprueba si el bloque Am+1 satisface la condición de 
revisión 4. Cuando el bloque Am+1 no satisface la condición de revisión 4, el codificador o el decodificador comprueba 
si el bloque Am satisface la condición de revisión 3. Cuando el bloque Am no satisface la condición de revisión 3, el 
codificador o el decodificador comprueba si el bloque Am satisface la condición de revisión 4. 

Cuando durante el escaneado se encuentra un bloque que satisface una de las condiciones de revisión, el 35 
codificador o el decodificador detiene el escaneado y selecciona el vector de movimiento del bloque correspondiente 
como predictor de vector de movimiento candidato del bloque actual. Si es necesario, el codificador o el 
decodificador puede escalar el vector de movimiento del bloque vecino y puede utilizar el vector de movimiento 
escalado como predictor de vector de movimiento candidato. Por ejemplo, cuando la imagen de referencia del 
bloque vecino es diferente de la imagen de referencia del bloque actual, el codificador o el decodificador puede 40 
escalar el vector de movimiento del bloque vecino correspondiente y puede utilizar el vector de movimiento escalado 
como predictor de vector de movimiento candidato. En este momento se puede utilizar como método de escalado el 
método indicado en la Expresión 1 o en la Expresión 2. 

Al igual que en los ejemplos de las Tablas 17 a 22, para calcular el predictor de vector de movimiento candidato del 
bloque actual se pueden aplicar diferentes órdenes de escaneado de los bloques Am y Am+1 vecinos izquierdos del 45 
bloque actual, esto es, el vector de movimiento candidato izquierdo (mv candidato izquierdo). 

En este momento, se puede omitir o suprimir una parte del escaneado con el fin de reducir el número de casos en 
los que se realiza el escaneado y conseguir una mejora desde el punto de vista de la complejidad. Como se puede 
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ver en el ejemplo de la Tabla 17, el escaneado se realiza únicamente en el orden 1 a 5 y el escaneado 
correspondiente al orden 6 a 8 se puede omitir. De modo análogo, en los ejemplos de las Tablas 18 a 22 se puede 
omitir el escaneado con las prioridades posteriores (por ejemplo, el orden 5 a 8, el orden 6 a 8 y el orden 7 a 8 u 8) 
con el fin de reducir la complejidad de los procesos. 

Se puede conseguir una mejora en complejidad realizando el procedimiento de comprobar si un bloque satisface la 5 
condición de revisión por condiciones de revisión. Por ejemplo, en la Tabla 22, se revisan secuencialmente dos 
condiciones de revisión para cada bloque. 

En los ejemplos de la Tabla 21 y la Tabla 22, se da prioridad a la condición de revisión 1 y la condición de revisión 2. 
Tal como se ha descrito más arriba, como el bloque correspondiente a la condición de revisión 1 y la condición de 
revisión 2 tiene una imagen de referencia idéntica a la del bloque actual, se puede utilizar el vector de movimiento 10 
del bloque correspondiente como predictor de vector de movimiento candidato del bloque actual sin escalado. Por 
consiguiente, es posible reducir la frecuencia de escalado y la complejidad. 

De aquí en adelante se describe el método de selección de un predictor de vector de movimiento candidato a partir 
de los bloques vecinos superiores B-1, Bn y Bn+1 del bloque actual, esto es, el predictor de vector de movimiento 
superior. El método de selección del predictor de vector de movimiento candidato del bloque actual a partir de los 15 
bloques vecinos superiores es básicamente el mismo que el método de selección del predictor de vector de 
movimiento candidato del bloque actual a partir de los bloques vecinos izquierdos, excepto que hay que escanear 
tres bloques. En las tablas siguientes, los números 1 a 12 representan el orden de escaneado. 

La Tabla 23 muestra un ejemplo del método de utilización del vector de movimiento de un bloque, que primero se 
comprueba si está disponible durante el escaneado secuencial de los bloques vecinos superiores B-1, Bn y Bn+1 del 20 
bloque actual 900 en la FIG. 9 según el orden de prioridad de las condiciones de revisión, como predictor de vector 
de movimiento candidato espacial del bloque actual sin ningún cambio o mediante escalado. 

<Tabla 23> 

  Bloque Bn+1 Bloque Bn Bloque B-1 

Condición de revisión 1 1 5 9 

Condición de revisión 2 2 6 10 

Condición de revisión 3 3 7 11 

Condición de revisión 4 4 8 12 

En el ejemplo que se muestra en la Tabla 23, se comprueba si el bloque Bn+1 satisface una de las condiciones de 
revisión. Cuando el bloque Bn+1 no satisface la condición de revisión 1, se comprueba si el bloque Bn+1 satisface la 25 
condición de revisión 2. Al realizar el escaneado de este modo, cuando el bloque Bn+1 no satisface las condiciones 
de revisión 1 a 4, se comprueba secuencialmente si el bloque Bn satisface una de las condiciones de revisión 1 a 4. 
Cuando el bloque Bn no satisface ninguna de las condiciones de revisión 1 a 4, se comprueba secuencialmente si el 
bloque B-1 satisface una de las condiciones de revisión 1 a 4. 

Cuando durante el escaneado se encuentra un bloque que satisface una de las condiciones de revisión, el 30 
codificador o el decodificador detiene el escaneado y selecciona el vector de movimiento del bloque correspondiente 
como predictor de vector de movimiento candidato del bloque actual. Si es necesario, el codificador o el 
decodificador puede escalar el vector de movimiento del bloque vecino y puede utilizar el vector de movimiento 
escalado como predictor de vector de movimiento candidato. Por ejemplo, cuando la imagen de referencia del 
bloque vecino es diferente de la imagen de referencia del bloque actual, el codificador o el decodificador puede 35 
escalar el vector de movimiento del bloque vecino correspondiente y puede utilizar el vector de movimiento escalado 
como predictor de vector de movimiento candidato. En este momento se puede utilizar como método de escalado el 
método indicado en la Expresión 1 o en la Expresión 2. 

La Tabla 24 muestra un ejemplo del método de utilización del vector de movimiento de un bloque, que primero se 
comprueba si está disponible durante el escaneado secuencial de los bloques vecinos superiores B-1, Bn y Bn+1 del 40 
bloque actual 900 en la FIG. 9 según el orden de prioridad de las condiciones de revisión, como predictor de vector 
de movimiento candidato espacial del bloque actual sin ningún cambio o mediante escalado. 

E12760302
05-02-2020ES 2 770 437 T3

 



32 

 

<Tabla 24> 

  Bloque Bn+1 Bloque Bn Bloque B-1 

Condición de revisión 1 1 2 3 

Condición de revisión 2 4 5 6 

Condición de revisión 3 7 8 9 

Condición de revisión 4 10 11 12 

En el ejemplo que se muestra en la Tabla 24, se comprueba si el bloque Bn+1 satisface la condición de revisión 1. 
Cuando el bloque Bn+1 no satisface la condición de revisión 1, se comprueba si el bloque Bn satisface la condición de 
revisión 1. Cuando el bloque Bn no satisface la condición de revisión 1, se comprueba si el bloque B-1 satisface la 
condición de revisión 1. Cuando el bloque B-1 no satisface la condición de revisión 1, se comprueba secuencialmente 5 
si los bloques cumplen la condición de revisión 2 en el orden de Bn+1 a B-1. Cuando los bloques no satisfacen la 
condición de revisión 2, se comprueba secuencialmente si un bloque que satisface una de las condiciones de 
revisión 1 a 4 está presente en los bloques Bn+1, Bn, B-1 en este orden de escaneado. 

Cuando durante el escaneado se encuentra un bloque que satisface una de las condiciones de revisión, el 
codificador o el decodificador detiene el escaneado y selecciona el vector de movimiento del bloque correspondiente 10 
como predictor de vector de movimiento candidato del bloque actual. Si es necesario, el codificador o el 
decodificador puede escalar el vector de movimiento del bloque vecino y puede utilizar el vector de movimiento 
escalado como predictor de vector de movimiento candidato. Por ejemplo, cuando la imagen de referencia del 
bloque vecino es diferente de la imagen de referencia del bloque actual, el codificador o el decodificador puede 
escalar el vector de movimiento del bloque vecino correspondiente y puede utilizar el vector de movimiento escalado 15 
como predictor de vector de movimiento candidato. En este momento se puede utilizar como método de escalado el 
método indicado en la Expresión 1 o en la Expresión 2. 

La Tabla 25 muestra un ejemplo del método de utilización del vector de movimiento de un bloque, que primero se 
comprueba si está disponible durante el escaneado secuencial de los bloques vecinos superiores B-1, Bn y Bn+1 del 
bloque actual 900 en la FIG. 9 según el orden de prioridad de las condiciones de revisión, como predictor de vector 20 
de movimiento candidato espacial del bloque actual sin ningún cambio o mediante escalado. 

<Tabla 25> 

  Bloque Bn+1 Bloque Bn Bloque B-1 

Condición de revisión 1 1 2 3 

Condición de revisión 2 4 7 10 

Condición de revisión 3 5 8 11 

Condición de revisión 4 6 9 12 

En el ejemplo que se muestra en la Tabla 25, se comprueba si los bloques satisfacen la condición de revisión 1 en el 
orden Bn+1, Bn, B-1. Cuando no hay ningún bloque vecino superior que satisfaga la condición de revisión 1, se 
comprueba secuencialmente si el bloque Bn+1 satisface las condiciones de revisión 2 a 4. Cuando el bloque Bn+1 no 25 
satisface las condiciones de revisión 2 a 4, se comprueba secuencialmente si el bloque Bn satisface una de las 
condiciones de revisión 2 a 4. Cuando el bloque Bn no satisface las condiciones de revisión 2 a 4, se comprueba 
secuencialmente si el bloque B-1 satisface una de las condiciones de revisión 2 a 4. 

Cuando durante el escaneado se encuentra un bloque que satisface una de las condiciones de revisión, el 
codificador o el decodificador detiene el escaneado y selecciona el vector de movimiento del bloque correspondiente 30 
como predictor de vector de movimiento candidato del bloque actual. Si es necesario, el codificador o el 
decodificador puede escalar el vector de movimiento del bloque vecino y puede utilizar el vector de movimiento 
escalado como predictor de vector de movimiento candidato. Por ejemplo, cuando la imagen de referencia del 
bloque vecino es diferente de la imagen de referencia del bloque actual, el codificador o el decodificador puede 
escalar el vector de movimiento del bloque vecino correspondiente y puede utilizar el vector de movimiento escalado 35 
como predictor de vector de movimiento candidato. En este momento se puede utilizar como método de escalado el 
método indicado en la Expresión 1 o en la Expresión 2. 
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La Tabla 26 muestra un ejemplo del método de utilización del vector de movimiento de un bloque, que primero se 
comprueba si está disponible durante el escaneado secuencial de los bloques vecinos superiores B-1, Bn y Bn+1 del 
bloque actual 900 en la FIG. 9 según el orden de prioridad de las condiciones de revisión, como predictor de vector 
de movimiento candidato espacial del bloque actual sin ningún cambio o mediante escalado. 

<Tabla 26> 5 

  Bloque Bn+1 Bloque Bn Bloque B-1 

Condición de revisión 1 1 2 3 

Condición de revisión 2 4 5 6 

Condición de revisión 3 7 9 11 

Condición de revisión 4 8 10 12 

En el ejemplo que se muestra en la Tabla 26, a diferencia del ejemplo de la Tabla 25, se comprueba 
secuencialmente si los bloques Bn+1, Bn y B-1 satisfacen las respectivas condiciones de revisión, y se comprueba 
secuencialmente si cada uno de los bloques satisface las condiciones de revisión 3 y 3. Por ejemplo, se comprueba 
si la condición de revisión 1 se satisface en el orden Bn+1, Bn, B-1. Cuando no hay ningún bloque vecino superior que 
satisfaga la condición de revisión 1, se comprueba si la condición de revisión 2 se satisface en el orden de Bn+1, Bn, 10 
B-1. Cuando no hay ningún bloque superior que satisfaga una de las condiciones de revisión 1 y 2, se comprueba 
secuencialmente si el bloque Bn+1 satisface una de las condiciones de revisión 3 y 4. Cuando el bloque Bn+1 no 
satisface las condiciones de revisión 3 y 4, se comprueba secuencialmente si el bloque Bn satisface una de las 
condiciones de revisión 3 y 4. Cuando el bloque Bn no satisface las condiciones de revisión 2 a 4, se comprueba 
secuencialmente si el bloque B-1 satisface una de las condiciones de revisión 3 y 4. 15 

Cuando durante el escaneado se encuentra un bloque que satisface una de las condiciones de revisión, el 
codificador o el decodificador detiene el escaneado y selecciona el vector de movimiento del bloque correspondiente 
como predictor de vector de movimiento candidato del bloque actual. Si es necesario, el codificador o el 
decodificador puede escalar el vector de movimiento del bloque vecino y puede utilizar el vector de movimiento 
escalado como predictor de vector de movimiento candidato. Por ejemplo, cuando la imagen de referencia del 20 
bloque vecino es diferente de la imagen de referencia del bloque actual, el codificador o el decodificador puede 
escalar el vector de movimiento del bloque vecino correspondiente y puede utilizar el vector de movimiento escalado 
como predictor de vector de movimiento candidato. En este momento se puede utilizar como método de escalado el 
método indicado en la Expresión 1 o en la Expresión 2. 

La Tabla 27 muestra un ejemplo del método de utilización del vector de movimiento de un bloque, que primero se 25 
comprueba si está disponible durante el escaneado secuencial de los bloques vecinos superiores B-1, Bn y Bn+1 del 
bloque actual 900 en la FIG. 9 según el orden de prioridad de las condiciones de revisión, como predictor de vector 
de movimiento candidato espacial del bloque actual sin ningún cambio o mediante escalado. 

<Tabla 27> 

  Bloque Bn+1 Bloque Bn Bloque B-1 

Condición de revisión 1 1 3 5 

Condición de revisión 2 2 4 6 

Condición de revisión 3 7 9 11 

Condición de revisión 4 8 10 12 

En el ejemplo que se muestra en la Tabla 27, de forma análoga al ejemplo de la Tabla 22, se comprueba si cada uno 30 
de los bloques satisface dos condiciones de revisión. Específicamente, el codificador o el decodificador comprueba 
secuencialmente si el bloque Bn+1 satisface una de las condiciones de revisión 1 y 2. Cuando el bloque Bn+1 no 
satisface las condiciones de revisión 1 y 2, se comprueba secuencialmente si el bloque Bn satisface una de las 
condiciones de revisión 1 y 2. Cuando el bloque Bn no satisface las condiciones de revisión 1 y 2, se comprueba 
secuencialmente si el bloque B-1 satisface una de las condiciones de revisión 1 y 2. Cuando los bloques superiores 35 
no satisfacen las condiciones de revisión 1 y 2, se comprueba secuencialmente si el bloque Bn+1 satisface una de las 
condiciones de revisión 3 y 4. Cuando el bloque Bn+1 no satisface las condiciones de revisión 3 y 4, se comprueba 
secuencialmente si el bloque Bn satisface una de las condiciones de revisión 3 y 4. Cuando el bloque Bn no satisface 
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las condiciones de revisión 3 y 4, se comprueba secuencialmente si el bloque B-1 satisface una de las condiciones 
de revisión 3 y 4. 

Cuando durante el escaneado se encuentra un bloque que satisface una de las condiciones de revisión, el 
codificador o el decodificador detiene el escaneado y selecciona el vector de movimiento del bloque correspondiente 
como predictor de vector de movimiento candidato del bloque actual. Si es necesario, el codificador o el 5 
decodificador puede escalar el vector de movimiento del bloque vecino y puede utilizar el vector de movimiento 
escalado como predictor de vector de movimiento candidato. Por ejemplo, cuando la imagen de referencia del 
bloque vecino es diferente de la imagen de referencia del bloque actual, el codificador o el decodificador puede 
escalar el vector de movimiento del bloque vecino correspondiente y puede utilizar el vector de movimiento escalado 
como predictor de vector de movimiento candidato. En este momento se puede utilizar como método de escalado el 10 
método indicado en la Expresión 1 o en la Expresión 2. 

Como se puede ver a partir de las Tablas 23 a 27, de forma similar al cálculo del predictor de vector de movimiento 
candidato del bloque actual a partir de los bloques izquierdos del bloque actual, para calcular el predictor de vector 
de movimiento candidato del bloque actual a partir de los bloques superiores del bloque actual se pueden aplicar 
diferentes órdenes de escaneado. 15 

En el método de cálculo del predictor de vector de movimiento candidato del bloque actual a partir de los bloques 
superiores, esto es, el vector de movimiento superior candidato, para reducir la complejidad se puede reducir el 
número de casos de realización del escaneado. Por ejemplo, se puede realizar el escaneado solo en el caso del 
escaneado para comprobar si se satisface la condición de revisión 1, o en el caso del escaneado para realizar una 
primera operación de escaneado para cada una de las condiciones de revisión. En este caso, en el ejemplo que se 20 
ilustra en la FIG. 23 se puede omitir el escaneado en el orden 6, 78, 10, 11 y 12: 

Los ejemplos de las Tablas 26 y 27 muestran los métodos que dan prioridad a las condiciones de revisión 1 y 2, de 
forma análoga a los ejemplos de las Tablas 21 y 22. Como el bloque correspondiente a las condiciones de revisión 1 
y 2 se refiere a una imagen de referencia idéntica a la del bloque actual (por ejemplo, la unidad de predicción actual), 
se puede utilizar el vector de movimiento del mismo como predictor de vector de movimiento candidato del bloque 25 
actual sin escalado. Así pues, es posible reducir la complejidad al escalar un vector de movimiento. 

Por otra parte, además del método de escaneado mencionado más arriba se pueden aplicar varias combinaciones 
de las condiciones de revisión, varios órdenes de las condiciones de revisión y el orden de las posiciones de los 
bloques. Los métodos de escaneado mencionados más arriba se pueden aplicar en combinación. 

En esta descripción se utiliza el término "predictor de vector de movimiento", pero esto es únicamente por 30 
conveniencia para facilitar la explicación, y el predictor de vector de movimiento se puede llamar un vector de 
movimiento predicho (PMV) o algo similar. 

En las FIG. 4, 5, 7, 8 y 9, el bloque actual y los bloques vecinos del bloque actual pueden ser unidades de 
predicción. En las FIG. 4, 5, 7, 8 y 9, el bloque actual y los bloques vecinos del bloque actual pueden ser unidades 
de codificación. Además, en las FIG. 4, 5, 7, 8 y 9, el bloque actual y los bloques vecinos del bloque actual pueden 35 
ser unidades de transformación. Por consiguiente, los detalles descritos en relación con las FIG. 4, 5, 7, 8 y 9 se 
pueden aplicar de forma análoga a aquellos casos en los que el bloque actual y los bloques vecinos del bloque 
actual son unidades de codificación o unidades de transformación. 

Por otra parte, esta descripción explica que los procesos para seleccionar un predictor de vector de movimiento 
candidato y realizar la predicción en el bloque actual utilizando el predictor de vector de movimiento candidato 40 
seleccionado son realizados por el codificador o el decodificador, pero esto es únicamente por conveniencia para 
facilitar la explicación. Los procesos para seleccionar un predictor de vector de movimiento candidato y realizar la 
predicción en el bloque actual utilizando el predictor de vector de movimiento candidato seleccionado pueden ser 
realizados por un módulo o unidad predeterminado en el codificador o el decodificador. Por ejemplo, los procesos 
para seleccionar un predictor de vector de movimiento candidato y realizar la predicción en el bloque actual 45 
utilizando el predictor de vector de movimiento candidato seleccionado realizados por el codificador o el 
decodificador pueden ser realizados por el módulo de predicción en el codificador o el decodificador. 

La FIG. 10 es un diagrama de flujo que ilustra de forma esquemática un método para seleccionar un predictor de 
vector de movimiento del bloque actual de acuerdo con la invención. Los pasos que se ilustran en la FIG. 10 pueden 
ser realizados por el codificador o el decodificador. El módulo de predicción del codificador o el decodificador puede 50 
llevar a cabo los pasos que se ilustran en la FIG. 10. Aquí, únicamente por conveniencia para facilitar la explicación, 
se supone que la unidad de predicción en el codificador o el decodificador realiza los pasos que se ilustran en la 
FIG. 10. 

Haciendo referencia a la FIG. 10, el módulo de predicción selecciona predictores de vector de movimiento 
candidatos del bloque actual (S1010). El módulo de predicción puede seleccionar el vector de movimiento de un 55 
primer bloque que se encuentra disponible entre los bloques vecinos del bloque actual como predictor de vector de 
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movimiento candidato del bloque actual. En este momento, el módulo de predicción puede realizar el proceso de 
búsqueda después de clasificar los bloques vecinos del bloque actual en grupos predeterminados, y puede 
seleccionar el predictor de vector de movimiento candidato del bloque actual para cada grupo. 

En este momento, el bloque disponible puede ser un bloque a codificar/decodificar en modo de predicción inter, y 
puede ser un bloque que satisface las condiciones de revisión mencionadas más arriba. Los métodos para clasificar 5 
los bloques vecinos del bloque actual son tal como se han descrito más arriba. 

El módulo de predicción puede escalar el vector de movimiento del primer bloque que se encuentra disponible y 
puede seleccionar el vector de movimiento escalado como predictor de vector de movimiento candidato del bloque 
actual. Por ejemplo, el módulo de predicción puede escalar el vector de movimiento del bloque correspondiente 
cuando el primer bloque que se encuentra disponible satisface la condición de revisión 3 ó 4. El método específico 10 
de escalado es tal como se ha descrito más arriba. 

Cuando el número de predictores de vector de movimiento candidatos que se pueden obtener de los bloques 
vecinos espaciales es menor que un número predeterminado, el módulo de predicción puede obtener los predictores 
de vector de movimiento candidatos a partir de bloques vecinos temporales. 

El módulo de predicción selecciona un predictor de vector de movimiento del bloque actual entre los predictores de 15 
vector de movimiento candidatos (S1020). El módulo de predicción construye una lista de predictores de vector de 
movimiento utilizando los predictores de vector de movimiento candidatos seleccionados. El módulo de predicción 
del codificador selecciona de la lista de predictores de vector de movimiento un predictor de vector de movimiento 
que minimiza la cantidad de datos a transmitir. El módulo de predicción del decodificador selecciona de la lista de 
predictores de vector de movimiento el predictor de vector de movimiento indicado por la información de predictor de 20 
vector de movimiento (por ejemplo, el índice de predictor de vector de movimiento) transmitida desde el codificador, 
y realiza la predicción en el bloque actual. 

Aunque los métodos del sistema de ejemplo mencionados anteriormente se han descrito mediante una serie de 
pasos o diagramas de flujo, algunos pasos se pueden realizar en un orden diferente del que se ha descrito o al 
mismo tiempo, tal como se ha descrito más arriba. Los modos de realización mencionados más arriba incluyen 25 
varios ejemplos. 
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REIVINDICACIONES 

1. Un método de decodificación de datos de vídeo, comprendiendo dicho método: 

derivar unos bloques vecinos (Am, Am+1, Bn+1, Bn, B-1) para seleccionar un predictor de vector de movimiento del 
bloque actual (900); 

determinar si alguno de los bloques vecinos (Am, Am+1, Bn+1, Bn, B-1) satisface una primera condición consistente en 5 
que el bloque tiene una imagen de referencia idéntica a la del bloque actual (900) y una lista de imágenes de 
referencia idéntica a la del bloque actual (900); 

determinar si alguno de los bloques vecinos (Am, Am+1, Bn+1, Bn, B-1) satisface una segunda condición consistente en 
que el bloque tiene una imagen de referencia idéntica a la del bloque actual (900) y una lista de imágenes de 
referencia diferente de la del bloque actual (900); 10 

determinar si alguno de los bloques vecinos (Am, Am+1, Bn+1, Bn, B-1) satisface una tercera condición consistente en 
que el bloque tiene una imagen de referencia diferente de la del bloque actual (900) y una lista de imágenes de 
referencia idéntica a la del bloque actual (900), o satisface una cuarta condición consistente en que el bloque tiene 
una imagen de referencia diferente de la del bloque actual (900) y una lista de imágenes de referencia diferente de la 
del bloque actual (900); 15 

(S310) determinar un primer predictor de vector de movimiento candidato a partir de un primer bloque que es el 
primero que satisface una de las condiciones primera, segunda, tercera o cuarta en el primer grupo de candidatos, 
en donde cuando el primer bloque satisface la primera condición o la segunda condición se utiliza un vector de 
movimiento del primer bloque como primer predictor de vector de movimiento candidato, en donde cuando el primer 
bloque satisface la tercera condición o la cuarta condición se utiliza un vector de movimiento escalado del primer 20 
bloque como primer predictor de vector de movimiento candidato, en donde el vector de movimiento escalado del 
primer bloque se deriva mediante un escalado realizado en función de la distancia entre la imagen actual a la que 
pertenece el bloque actual y una imagen de referencia del bloque actual y la distancia entre la imagen actual y la 
imagen de referencia del primer bloque que satisface la tercera condición o la cuarta condición; 

(S310) determinar un segundo predictor de vector de movimiento candidato a partir de un segundo bloque que es el 25 
primero que satisface una de las condiciones primera, segunda, tercera o cuarta en el segundo grupo de candidatos, 
en donde cuando el segundo bloque satisface la primera condición o la segunda condición se utiliza un vector de 
movimiento del segundo bloque como segundo predictor de vector de movimiento candidato, en donde cuando el 
segundo bloque satisface la tercera condición o la cuarta condición se utiliza un vector de movimiento escalado del 
segundo bloque como segundo predictor de vector de movimiento candidato, en donde el vector de movimiento 30 
escalado del segundo bloque se deriva mediante un escalado realizado en función de la distancia entre la imagen 
actual a la que pertenece el bloque actual y una imagen de referencia del bloque actual y la distancia entre la 
imagen actual y una imagen de referencia del segundo bloque que satisface la tercera condición o la cuarta 
condición; 

(S320) seleccionar el predictor de vector de movimiento del bloque actual (900) entre el primer predictor de vector de 35 
movimiento candidato y el segundo predictor de vector de movimiento candidato; 

derivar la diferencia del vector de movimiento del bloque actual (900) a partir de la información recibida sobre la 
diferencia del vector de movimiento; y 

(S330) derivar el vector de movimiento del bloque actual (900) a partir del predictor de vector de movimiento 
seleccionado y la diferencia del vector de movimiento; 40 

caracterizado por que 

los bloques vecinos (Am, Am+1, Bn+1, Bn, B-1) incluyen, como primer grupo de candidatos, un bloque vecino izquierdo 
(Am) y un bloque vecino inferior izquierdo (Am+1) del bloque actual (900), 

los bloques vecinos (Am, Am+1, Bn+1, Bn, B-1) incluyen, como segundo grupo de candidatos, un bloque vecino superior 
derecho (Bn+1), un bloque vecino superior (Bn) y un bloque vecino superior izquierdo (B-1) del bloque actual (900), 45 

en el primer grupo de candidatos se comprueba si se satisface o no la primera condición o la segunda condición 
desde el bloque vecino inferior izquierdo (Am+1) al bloque vecino izquierdo (Am), 

en el segundo grupo de candidatos se comprueba si se satisface o no la primera condición o la segunda condición 
desde el bloque vecino superior derecho (Bn+1) al bloque vecino superior (Bn) y al bloque vecino superior izquierdo 
(B-1), 50 

la primera condición se comprueba con prioridad respecto a la segunda condición, 
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cuando el bloque vecino inferior izquierdo (Am+1) no satisface tanto la primera condición como la segunda condición, 
se comprueba si el bloque vecino izquierdo (Am) satisface la primera condición o la segunda condición, y 

cuando ni el bloque vecino inferior izquierdo (Am+1) ni el bloque vecino izquierdo (Am) satisfacen la primera condición 
ni la segunda condición, se comprueba si el bloque vecino inferior izquierdo (Am+1) satisface la tercera condición o la 
cuarta condición, y 5 

la tercera condición se comprueba con prioridad respecto a la cuarta condición. 

2. El método de la reivindicación 1, en el que, en el primer grupo de candidatos se comprueba si se satisface o 
no la tercera condición o la cuarta condición desde el bloque vecino inferior izquierdo (Am+1) al bloque vecino 
izquierdo (Am). 

3. Un dispositivo (200) de decodificación de vídeo que comprende medios configurados para poner en 10 
práctica el método de una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 2. 

4. Un método de codificación de vídeo, que comprende: 

derivar unos bloques vecinos (Am, Am+1, Bn+1, Bn, B-1) para seleccionar un predictor de vector de movimiento del 
bloque actual (900); 

determinar si uno cualquiera de los bloques vecinos (Am, Am+1, Bn+1, Bn, B-1) satisface una primera condición 15 
consistente en que el bloque tiene una imagen de referencia idéntica a la del bloque actual (900) y una lista de 
imágenes de referencia idéntica a la del bloque actual (900); 

determinar si alguno de los bloques vecinos (Am, Am+1, Bn+1, Bn, B-1) satisface una segunda condición consistente en 
que el bloque tiene una imagen de referencia idéntica a la del bloque actual (900) y una lista de imágenes de 
referencia diferente de la del bloque actual (900); 20 

determinar si alguno de los bloques vecinos (Am, Am+1, Bn+1, Bn, B-1) satisface una tercera condición consistente en 
que el bloque tiene una imagen de referencia diferente de la del bloque actual (900) y una lista de imágenes de 
referencia idéntica a la del bloque actual (900), o satisface una cuarta condición consistente en que el bloque tiene 
una imagen de referencia diferente de la del bloque actual (900) y una lista de imágenes de referencia diferente de la 
del bloque actual (900); 25 

(S310) determinar un primer predictor de vector de movimiento candidato a partir de un primer bloque que es el 
primero que satisface una de las condiciones primera, segunda, tercera o cuarta en el primer grupo de candidatos, 
en donde cuando el primer bloque satisface la primera condición o la segunda condición se utiliza un vector de 
movimiento del primer bloque como primer predictor de vector de movimiento candidato, en donde cuando el primer 
bloque satisface la tercera condición o la cuarta condición se utiliza un vector de movimiento escalado del primer 30 
bloque como primer predictor de vector de movimiento candidato, en donde el vector de movimiento escalado del 
primer bloque se deriva mediante un escalado realizado en función de la distancia entre la imagen actual a la que 
pertenece el bloque actual y una imagen de referencia del bloque actual y la distancia entre la imagen actual y la 
imagen de referencia del primer bloque que satisface la tercera condición o la cuarta condición; 

(S310) determinar un segundo predictor de vector de movimiento candidato a partir de un segundo bloque que es el 35 
primero que satisface una de las condiciones primera, segunda, tercera o cuarta en el segundo grupo de candidatos, 
en donde cuando el segundo bloque satisface la primera condición o la segunda condición se utiliza un vector de 
movimiento del segundo bloque como segundo predictor de vector de movimiento candidato, en donde cuando el 
segundo bloque satisface la tercera condición o la cuarta condición se utiliza un vector de movimiento escalado del 
segundo bloque como segundo predictor de vector de movimiento candidato, en donde el vector de movimiento 40 
escalado del segundo bloque se deriva mediante un escalado realizado en función de la distancia entre la imagen 
actual a la que pertenece el bloque actual y una imagen de referencia del bloque actual y la distancia entre la 
imagen actual y una imagen de referencia del segundo bloque que satisface la tercera condición o la cuarta 
condición; 

(S320) seleccionar el predictor de vector de movimiento del bloque actual (900) entre el primer predictor de vector de 45 
movimiento candidato y el segundo predictor de vector de movimiento candidato; 

derivar la diferencia del vector de movimiento del bloque actual (900) en función del predictor de vector de 
movimiento del bloque actual (900); y 

codificar la información de vídeo incluyendo información sobre la diferencia del vector de movimiento, 

 50 

caracterizado por que 
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los bloques vecinos (Am, Am+1, Bn+1, Bn, B-1) incluyen, como primer grupo de candidatos, un bloque vecino izquierdo 
(Am) y un bloque vecino inferior izquierdo (Am+1) del bloque actual (900), 

los bloques vecinos (Am, Am+1, Bn+1, Bn, B-1) incluyen, como segundo grupo de candidatos, un bloque vecino superior 
derecho (Bn+1), un bloque vecino superior (Bn) y un bloque vecino superior izquierdo (B-1) del bloque actual (900), 

en el primer grupo de candidatos se comprueba si se satisface o no la primera condición o la segunda condición 5 
desde el bloque vecino inferior izquierdo (Am+1) al bloque vecino izquierdo (Am), 

en el segundo grupo de candidatos se comprueba si se satisface o no la primera condición o la segunda condición 
desde el bloque vecino superior derecho (Bn+1) al bloque vecino superior (Bn) y al bloque vecino superior izquierdo 
(B-1), 

la primera condición se comprueba con prioridad respecto a la segunda condición, 10 

cuando el bloque vecino inferior izquierdo (Am+1) no satisface tanto la primera condición como la segunda condición, 
se comprueba si el bloque vecino izquierdo (Am) satisface la primera condición o la segunda condición, y 

cuando ni el bloque vecino inferior izquierdo (Am+1) ni el bloque vecino izquierdo (Am) satisfacen la primera condición 
ni la segunda condición, se comprueba si el bloque vecino inferior izquierdo (Am+1) satisface la tercera condición o la 
cuarta condición, y 15 

la tercera condición se comprueba con prioridad respecto a la cuarta condición. 

5. El método de la reivindicación 4, en el que, en el primer grupo de candidatos, se comprueba si se satisface 
o no la tercera condición o la cuarta condición desde el bloque vecino inferior izquierdo (Am+1) al bloque vecino 
izquierdo (Am). 

6. Un equipo (100) de codificación de vídeo, que comprende medios configurados para poner en práctica el 20 
método de una cualquiera de las reivindicaciones 4 a 5. 
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