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DESCRIPCION
Dispositivo de decodificacion predictiva de imagenes, método de decodificacion predictiva de imagenes
Campo técnico

Un aspecto de la presente invencion se refiere a un dispositivo de codificacion predictiva de imagenes, a un método
de codificacion predictiva de imagenes y a un programa de codificacion predictiva de imagenes. Otro aspecto de la
presente invencion se refiere a un dispositivo de decodificacion predictiva de imagenes, a un método de
decodificacion predictiva de imagenes y a un programa de decodificacion predictiva de imagenes. Particularmente,
estos aspectos se refieren a un dispositivo de codificacion predictiva de imagenes, a un método de codificacion
predictiva de imagenes, a un programa de codificacion predictiva de imagenes, a un dispositivo de decodificacion
predictiva de imagenes, a un método de decodificacion predictiva de imagenes y a un programa de decodificacion
predictiva de imagenes para generar una sefial predicha de un bloque objetivo usando informacién de movimiento
de bloques circundantes. Todavia otro aspecto de la presente invencién se refiere a un dispositivo de codificacion de
video, a un método de codificacion de video, a un programa de codificaciéon de video, a un dispositivo de
decodificacion de video, a un método de decodificacion de video y a un programa de decodificacion de video para
generar una sefial predicha con compensacion de movimiento mediante un vector de movimiento.

Técnica anterior

Las tecnologias de codificacion por compresion se usan para la transmision y el almacenamiento eficientes de
imagenes fijas y datos de video. Los sistemas de MPEG-1 a 4 y de H.261 a H.264 de la ITU (Unién Internacional
sobre Telecomunicacion) se usan habitualmente para datos de video.

En estos sistemas de codificacion, una imagen que sirve como objetivo de codificacion se divide en una pluralidad
de bloques y después se lleva a cabo un procedimiento de codificacion o un procedimiento de decodificacion. En la
codificaciéon predictiva intra-imagen, se genera una sefial predicha usando una sefial de imagen previamente
reconstruida adyacente (es decir sefial reconstruida a partir de datos de imagen comprimidos) presente en la misma
imagen que un bloque objetivo y después se codifica una sefial diferencial obtenida restando la sefial predicha a
partir de una sefial del bloque objetivo. En la codificacion predictiva inter-imagenes, se realiza compensacion de
movimiento con referencia a una sefal de imagen previamente reconstruida adyacente presente en una imagen
diferente de un blogue objetivo para generar una sefial predicha, y se codifica una sefial de diferencia obtenida
restando la sefial predicha a partir de una sefial del bloque objetivo.

Por ejemplo, la codificacion predictiva intra-imagen de H.264 emplea un método de generacion de la sefal predicha
extrapolando valores de pixel previamente reconstruidos adyacentes a un bloque que sirve como objetivo de
codificacion, en una direccion predeterminada. La figura 22 es un diagrama esquematico para explicar el método de
prediccion intra-imagen usado en ITU H.264. En (A) de la figura 22, el bloque 802 objetivo es un bloque que sirve
como objetivo de codificacion, y un grupo 801 de pixeles que consiste en los pixeles Pa-P. adyacentes a un limite
del bloque 802 objetivo es una region adyacente, que es una sefial de imagen previamente reconstruida en un
procesamiento pasado.

En el caso mostrado en (A) de la figura 22, la sefial predicha se genera extendiendo hacia abajo el grupo 801 de
pixeles que incluye pixeles adyacentes ubicados inmediatamente encima del bloque 802 objetivo. En el caso
mostrado en (B) de la figura 22, la sefial predicha se genera extendiendo hacia la derecha pixeles (Pr-P.)
previamente reconstruidos ubicados a la izquierda del bloque 804 objetivo. Se describen métodos especificos para
la generacion de la sefial predicha, por ejemplo, en el documento de patente 1. Se calcula una diferencia entre cada
una de nueve sefiales predichas generadas mediante los métodos mostrados en (A) a (I) de la figura 22 de la
manera descrita anteriormente, y la sefial de pixeles del bloque objetivo, y se selecciona la sefial predicha con la
menor diferencia como sefial predicha optima. Tal como se describié anteriormente, la sefial predicha puede
generarse mediante extrapolacion de pixeles. El contenido anterior se describe en el documento de patente 1 a
continuacion.

En la codificacion predictiva inter-imagenes tipica, la sefal predicha para un bloque que sirve como objetivo de
codificacion se genera mediante un método de busqueda de imagenes previamente reconstruidas para una sefial
similar a una sefal de pixeles del bloque objetivo. Después se codifican un vector de movimiento que es una
cantidad de desplazamiento espacial entre el bloque objetivo y una regién compuesta por la sefial detectada y una
sefial residual entre la sefal de pixeles del bloque objetivo y la sefal predicha. La técnica de busqueda para un
vector de movimiento para cada bloque tal como se describié anteriormente se denomina coincidencia de bloques.

La figura 21 es un diagrama esquematico para explicar un procedimiento de coincidencia de bloques. A continuacion
se describira un procedimiento de generacion de una sefial predicha para un ejemplo de bloque 702 objetivo en una
imagen 701 objetivo de codificacion. La imagen 703 es una imagen previamente reconstruida y la region 704 es una
region ubicada espacialmente en la misma posicion que el bloque 702 objetivo. En la coincidencia de bloques, se
establece un intervalo 705 de busqueda alrededor de la region 704 y se detecta una region 706, para minimizar la
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suma de diferencias absolutas a partir de la sefial de pixeles del bloque 702 objetivo, a partir de una sefal de pixeles
de este intervalo de busqueda. Se determina que la sefal de esta regidon 706 es una sefal predicha, y se detecta
una cantidad de desplazamiento desde la region 704 hasta la region 706 como vector 707 de movimiento. También
se emplea un método de preparacion de una pluralidad de imagenes 703 de referencia, seleccion de una imagen de
referencia que va a usarse en la coincidencia de bloques para cada bloque objetivo, y detecciéon de informacion de
seleccion de imagen de referencia. En H.264 se prepara una pluralidad de tipos de prediccion de diferentes tamarios
de bloque para la codificacién de vectores de movimiento, con el fin de adaptarse a cambios de caracteristicas
locales de las imagenes. Los tipos de prediccion de H.264 se describen, por ejemplo, en el documento de patente 2.

En la codificacion por compresion de datos de video, un orden de codificacion de imagenes (tramas o campos)
puede ser opcional. Por este motivo, hay tres tipos de técnicas sobre el orden de codificacion en la prediccion inter-
imagenes para generar la sefial predicha con referencia a imagenes previamente reconstruidas. La primera técnica
es la prediccion directa para generar la sefial predicha con referencia a una imagen previamente reconstruida
pasada en un orden de reproduccion, la segunda técnica es una prediccion inversa para generar la sefial predicha
con referencia a una imagen previamente reconstruida futura en el orden de reproduccion, y la tercera técnica es la
prediccion bidireccional para realizar tanto prediccion directa como prediccion inversa y calcular el promedio de dos
sefiales predichas. Los tipos de predicciones inter-imagenes se describen, por ejemplo, en el documento de patente
3.

En HEVC (codificacion de video de alta eficiencia) que esta normalizandose como sistema de codificacion de video
de préxima generacion, también esta revisandose la introduccion de divisiones asimétricas tal como se muestra en
(E) a (F) de la figura 20, ademas de bisecciones rectangulares mostradas en (B) y (C) de la figura 20 y division en
cuartos cuadrados mostrada en (D) de la figura 20, como tipos de division de un bloque de prediccion. En HEVC,
una técnica adicional que esta revisandose es usar informacion de movimiento (el vector de movimiento, la
informacion de imagen de referencia y el modo de prediccion inter-imagenes para identificar la prediccion
directa/inversa/bidireccional) de un bloque adyacente a un bloque de prediccidn objetivo que sirve como objetivo de
prediccion, en el momento de generar la sefial predicha del bloque de prediccion dividida de esta manera. Esta
técnica de prediccion se denomina fusidon de bloques y se caracteriza por permitir una codificacion eficiente de
informacion de movimiento. (A) de la figura 2 es un dibujo que ilustra esquematicamente bloques adyacentes en la
fusion de bloques con el bloque T1 de prediccion generado mediante division vertical del bloque 400 de codificacion.
La sefial predicha del bloque T1 de prediccion se genera usando 1) informacion de movimiento del bloque A
adyacente, 2) informacion de movimiento del bloque B adyacente, o 3) informacién de movimiento detectada en
coincidencia de bloques. Por ejemplo, cuando un codificador selecciona la informaciéon de movimiento del bloque A
adyacente, el codificador establece en primer lugar informacion de identificacion de fusion (merge_flag) indicativa del
uso de informacion de movimiento del bloque adyacente a “merge flag=1" y transmite la informacion de
identificacion de fusion (merge_flag) a un decodificador. En segundo lugar, el codificador establece informacion de
seleccion de bloque de fusion (merge_flag_left) indicativa del uso del bloque A adyacente a partir del bloque A
adyacente y el bloque B adyacente, a “merge_flag_left=1" y transmite la informacion de seleccién de bloque de
fusion (merge_flag_left) al decodificador. El decodificador, que recibe los dos fragmentos de informacion, puede
identificar que la sefial predicha del bloque de prediccion objetivo debe generarse usando la informacion de
movimiento del bloque A adyacente. De manera similar, cuando el decodificador recibe “merge flag=1" y
“merge_flag_left=0" (seleccién del bloque B adyacente), puede identificar que la sefal predicha del bloque de
prediccion objetivo debe generarse usando la informacion de movimiento del bloque B adyacente; cuando recibe
“merge_flag=0", puede identificar que debe recibir ademas la informacién de movimiento a partir del codificador, y
restaurar la informacion de movimiento del bloque de prediccion objetivo. La fusién de bloques descrita en el
presente documento se describe en el documento no de patente 1.

En la prediccion inter-imagenes en las normas tales como MPEG-1, 2 y MPEG-4, cada imagen se divide en un
conjunto de bloques rectangulares sin un solapamiento entre los mismos y se asocia un vector de movimiento con
cada uno de los bloques. El vector de movimiento es uno obtenido mediante busqueda de movimiento para cada
bloque y representa un desplazamiento horizontal y un desplazamiento vertical de un bloque actual a partir de un
segundo blogque usado para la prediccion de la sefial de imagen del bloque actual.

El documento de patente 4 a continuacion describe un método para llevar a cabo la prediccion con compensacion de
movimiento con una precisidn superior en situaciones en las que existe un limite de movimiento en una direccién
oblicua en un bloque. Este método es para dividir adicionalmente un bloque en subdivisiones no rectangulares y
realizar prediccion con compensacion de movimiento para cada una de las subdivisiones.

El documento de patente 5 a continuacién describe un método de divisién adicional de un bloque en pequeias
subdivisiones rectangulares y realizacién de prediccion con compensacion de movimiento para cada una de las
subdivisiones. En este método, para codificar un vector de movimiento de una subdivision objetivo de
procesamiento, se genera un predictor de vector de movimiento a partir de un vector de movimiento de un bloque
que esta en contacto con la subdivision objetivo de procesamiento y ubicado antes en un orden de procesamiento
con respecto a la subdivision, y solo se codifica una diferencia entre el vector de movimiento de la subdivision
objetivo de procesamiento y el predictor de vector de movimiento, es decir, un vector de movimiento diferencial. En
este método, si la subdivision objetivo de procesamiento no tiene ningun contacto con un bloque anterior en el orden
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de procesamiento, el predictor de vector de movimiento de la subdivisién objetivo de procesamiento se genera a
partir de un vector de movimiento de otra subdivision anterior en el orden de procesamiento en el bloque que incluye
la subdivisidn objetivo de procesamiento.

Lista de referencias

Bibliografia de patentes

Documento de patente 1: patente estadounidense n.° 6.765.964

Documento de patente 2: patente estadounidense n.° 7.003.035

Documento de patente 3: patente estadounidense n.° 6.259.739

Documento de patente 4: solicitud de patente japonesa abierta a consulta por el publico n.° 2005-277968
Documento de patente 5: solicitud de patente japonesa abierta a consulta por el publico n.° 2009-246972
Bibliografia no de patentes

Documento no de patente 1: Test Model under Consideration, Joint Collaborative Team on Video Coding (JCT-VC)
of ITU-T SG16 WP3 and ISO/IEC JTC1/SC29/WG11, 1™ reunion: Dresden, DE, 15-23 de abril de 2010, documento:
JCTVC-A205

Sumario de la invenciéon
Problema técnico

En el documento no de patente 1 anterior, los candidatos para informacién de movimiento que va a usarse en la
fusion de bloques de una pluralidad de bloques de prediccién resultantes de la division de un bloque de codificacion
objetivo que sirve como objetivo de codificacion se seleccionan mediante el mismo método, independientemente de
los blogues de prediccion y situaciones circundantes. Por este motivo, por ejemplo tal como se muestra en la figura
(B) de la figura 2, los candidatos para informacion de movimiento en la generacion de la sefial predicha del bloque
T2 de prediccion incluyen la informacion de movimiento del bloque T1 de prediccién en el mismo bloque de
codificacion. El tipo de division en bloques de prediccion que consiste en el bloque T1 de prediccion y el bloque T2
de prediccion se prepara suponiendo que las sefiales predichas de los dos bloques se generan usando diferentes
fragmentos de informaciéon de movimiento. Por tanto, no resulta favorable que la informacion de movimiento del
bloque T1 de prediccion se incluya en los candidatos para informacion de movimiento del bloque T2 de prediccion.
Concretamente, puede dar como resultado una codificacion ineficiente.

Por tanto, un objetivo de la presente invencion es, en algunos aspectos, proporcionar un dispositivo de codificacion
predictiva de imagenes, un método de codificacion predictiva de imagenes, un programa de codificacion predictiva
de imagenes, un dispositivo de decodificacion predictiva de imagenes, un método de decodificacion predictiva de
imagenes y un programa de decodificacion predictiva de imagenes en los que candidatos para informacion de
movimiento que va a usarse en la generacion de la sefial predicha del bloque de prediccion objetivo se seleccionan
basandose en informacion de prediccién previamente codificada o previamente decodificada (informacion de
movimiento y tipo de division en bloques de prediccion) del bloque de codificacion objetivo y bloques de codificacion
circundantes, para suprimir la aparicion de codificacion ineficiente. Concretamente, en estos aspectos, el objetivo de
la presente invencion es proporcionar el dispositivo de codificacion predictiva de imagenes, método de codificacion
predictiva de imagenes, programa de codificacion predictiva de imagenes, dispositivo de decodificacion predictiva de
imagenes, método de decodificacion predictiva de imagenes y programa de decodificacion predictiva de imagenes
capaces de lograr una mejora en la eficiencia de codificacion.

Ademas, estan los métodos de llevar a cabo la prediccion con compensacion de movimiento para cada una de las
subdivisiones obtenidas mediante division de un bloque objetivo de procesamiento, tal como se describe en el
documento de patente 4 o el documento de patente 5. En esta prediccién con compensaciéon de movimiento, es
preferible generar el predictor de vector de movimiento para cada subdivision, basandose en un vector de
movimiento de un bloque anterior en el orden de procesamiento con respecto a una subdivision objetivo de
procesamiento, y codificar unicamente el vector de movimiento diferencial entre el vector de movimiento de la
subdivision y el predictor de vector de movimiento, en cuanto a la cantidad de cédigo.

La figura 23 es un dibujo para explicar la prediccion con compensacion de movimiento. Tal como se muestra en la
figura 23, un bloque P objetivo de procesamiento puede tener una subdivision SP1 en contacto con al menos un
bloque CP anterior en un orden de procesamiento con respecto al bloque P, y una subdivision SP2 que no tiene
ningun contacto con el bloque CP. Un vector V2 de movimiento de tal subdivision SP2 se codifica tal cual, sin el uso
del predictor de vector de movimiento, en el método descrito en el documento de patente 4. Este método es
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equivalente a un método de establecimiento del predictor de vector de movimiento a un vector nulo.

Por otro lado, en el método descrito en el documento de patente 5, se genera un predictor de vector de movimiento
de la subdivisién SP2 a partir del vector V1 de movimiento de la subdivision SP1 que es otra subdivisién en el bloque
P y que es anterior en el orden de procesamiento con respecto a la subdivision SP2. Sin embargo, originalmente se
considera que el vector de movimiento de la subdivision SP1 y el vector de movimiento de la subdivision SP2 son
diferentes uno de otro. Por tanto, el método descrito en el documento de patente 5 puede no lograr codificar de
manera eficiente el vector de movimiento de la subdivision SP2.

Por tanto, un objetivo de la presente invencion también es, en algunos otros aspectos, proporcionar un dispositivo de
codificacion de video, un método de codificacion de video y un programa de codificacion de video capaces de lograr
una mejora en la eficiencia de codificacién y un dispositivo de decodificacion de video, un método de decodificacion
de video y un programa de decodificacion de video correspondientes a la codificacion de video.

Solucién al problema
El primer aspecto de la presente invencion se refiere a la codificacion predictiva de imagenes.

Un dispositivo de codificacion predictiva de imagenes segun el primer aspecto de la presente invencion comprende:
medios de division en regiones que dividen una imagen de entrada en una pluralidad de regiones; medios de
estimacion de informacién de prediccion: que subdividen una region objetivo que sirve como objetivo de codificacion
resultante de la division mediante los medios de division en regiones para dar una pluralidad de regiones de
prediccion, que determinan un tipo de division en bloques de predicciéon que indica un numero y formas de region de
las regiones de prediccion adecuados para la region objetivo, que predicen informacion de movimiento para la
adquisicion de cada una de las sefiales altamente correlacionadas con las regiones de prediccidon respectivas a
partir de una sefial previamente reconstruida, y que obtienen informacion de prediccion que contiene el tipo de
division en bloques de prediccion y la informaciéon de movimiento; medios de codificacion de informacion de
prediccion que codifican la informacion de prediccion asociada con la region objetivo; medios de generacion de sefal
predicha que generan una sefial predicha de la region objetivo, basandose en la informacién de prediccion asociada
con la regiéon objetivo; medios de generacion de sefal residual que generan una sefal residual basandose en la
sefial predicha de la regiéon objetivo y una sefial de pixeles de la regidon objetivo; medios de codificacion de sefial
residual que codifican la sefal residual generada por los medios de generacion de sefial residual; medios de
restauracion de sefal residual que decodifican datos codificados de la sefial residual para generar una sefial residual
reconstruida; y medios de grabacién que suman la sefial predicha a la sefial residual reconstruida para generar una
sefial de pixeles restaurada de la region objetivo, y que almacenan la sefial de pixeles restaurada como la sefial
previamente reconstruida. Los medios de codificacion de informacion de prediccion estan configurados de la
siguiente manera: los medios de codificacion de informacion de prediccion tienen medios de almacenamiento de
informacién de prediccion que almacenan informacion de prediccion previamente codificada; los medios de
codificacion de informacion de prediccion codifican el tipo de division en bloques de prediccion de la regidn objetivo y
almacenan el tipo de division en bloques de prediccion en los medios de almacenamiento de informacién de
prediccion; basandose en: la informacién de predicciéon de una region adyacente, adyacente a la region objetivo, el
numero de regiones de prediccidon previamente codificadas en la region objetivo, y la informacion de prediccion
previamente codificada de la region objetivo; los medios de codificacion de informacion de prediccion seleccionan un
candidato para informaciéon de movimiento que va a usarse en la generacion de una sefial predicha de una region
objetivo de prediccion que sirve como siguiente regidon de prediccion, a partir de informacion de movimiento
previamente codificada de una region adyacente a la region objetivo de prediccion; segun el nimero de candidatos
para la informacién de movimiento seleccionados, los medios de codificacién de informacion de prediccion codifican
informacion de bloque de fusion indicativa de la generacién de la sefial predicha de la region objetivo de prediccion
usando el candidato seleccionado para informacién de movimiento y la informacién de movimiento detectada por los
medios de estimacién de informacion de prediccion, o codifica una cualquiera de la informaciéon de blogue de fusién
y la informacién de movimiento, y almacena la informacion de movimiento que va a usarse en la generacion de la
sefial predicha de la region objetivo de prediccion, en los medios de almacenamiento de informacién de prediccion.

Un método de codificacion predictiva de imagenes segun el primer aspecto de la presente invencion comprende: una
etapa de division en regiones de dividir una imagen de entrada en una pluralidad de regiones; una etapa de
estimacion de informacion de prediccion de subdividir una region objetivo que sirve como objetivo de codificacion
resultante de la division en la etapa de divisidn en regiones, para dar una pluralidad de regiones de prediccion,
determinar un tipo de division en bloques de prediccion que indica un numero y formas de region de regiones de
prediccion adecuados para la regién objetivo, estimar informacion de movimiento para la adquisicion de cada una de
las sefales altamente correlacionadas con las regiones de prediccion respectivas, a partir de una sefial previamente
reconstruida, y obtener informacién de prediccion que contiene el tipo de divisidn en bloques de prediccion y la
informaciéon de movimiento; una etapa de codificacién de informacién de prediccion de codificar la informacién de
prediccion asociada con la region objetivo; una etapa de generacion de sefial predicha de generar una sefial
predicha de la region objetivo, basandose en la informacién de prediccion asociada con la region objetivo; una etapa
de generacion de sefal residual de generar una sefial residual basandose en la sefial predicha de la regién objetivo
y una sefial de pixeles de la region objetivo; una etapa de codificacion de sefial residual de codificar la sefial residual
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generada en la etapa de generacion de sefal residual; una etapa de restauracion de sefal residual de decodificar
datos codificados de la sefal residual para generar una sefial residual reconstruida; y una etapa de grabacién de
sumar la sefal predicha a la sefial residual reconstruida para generar una sefial de pixeles restaurada de la region
objetivo, y almacenar la sefial de pixeles restaurada como la sefial previamente reconstruida. La etapa de
codificacién de informacion de prediccion esta configurada de la siguiente manera: la etapa de codificacion de
informacion de prediccion comprende codificar el tipo de division en bloques de prediccion de la region objetivo y
almacenar el tipo de divisién en bloques de prediccién en medios de almacenamiento de informacion de prediccion
que almacenan informaciéon de prediccién previamente codificada; la etapa de codificaciéon de informacion de
prediccion comprende, basandose en la informacion de prediccion de una region adyacente, adyacente a la region
objetivo, el nimero de regiones de prediccidon previamente codificadas en la region objetivo, y la informacion de
prediccion previamente codificada de la region objetivo, seleccionar un candidato para informacion de movimiento
que va a usarse en la generacion de una sefial predicha de una region objetivo de prediccion que sirve como
siguiente regién de prediccion, a partir de informacion de movimiento previamente codificada de una region
adyacente a la region objetivo de prediccion; la etapa de codificacion de informacion de prediccion comprende,
segun el nimero de candidatos para informacién de movimiento seleccionados, codificar informacion de bloque de
fusion indicativa de la generacion de la sefial predicha de la region objetivo de prediccion usando el candidato
seleccionado para informacién de movimiento y la informacion de movimiento detectada en la etapa de estimacion
de informacién de prediccion, o codificar una cualquiera de la informacién de bloque de fusiéon y la informacion de
movimiento, y almacenar la informacion de movimiento que va a usarse en la generacion de la sefial predicha de la
region objetivo de prediccion, en los medios de almacenamiento de informacion de prediccion.

Un programa de codificacion predictiva de imagenes segun el primer aspecto de la presente invenciéon hace que un
ordenador funcione como cada uno de los medios del dispositivo de codificacién predictiva de imagenes descrito
anteriormente.

Segun el primer aspecto de la presente invencion, el candidato para informacion de movimiento que va a usarse en
la generacion de la sefial predicha del bloque de prediccién objetivo se selecciona basandose en la informacion de
prediccion previamente codificada (informaciéon de movimiento y tipo de division en bloques de prediccion) del
bloque de codificacion objetivo y bloques de codificacion circundantes, lo cual suprime la aparicion de codificacion
ineficiente.

En una realizacion, basandose en el numero de regiones de prediccion previamente codificadas en la region
objetivo, el tipo de division en bloques de prediccion de la regidon objetivo, y el tipo de division en bloques de
prediccion de la region adyacente, adyacente a la region objetivo, el candidato para informacion de movimiento de la
region objetivo de prediccion que sirve como siguiente regidon de prediccion puede seleccionarse a partir de la
informacion de movimiento previamente codificada de la regién adyacente a la region objetivo de prediccion.

En una realizacion, basandose en el niumero de regiones de prediccion previamente codificadas en la region objetivo
y el tipo de division en bloques de prediccion de la region objetivo, el candidato para informacién de movimiento de
la region objetivo de prediccion que sirve como siguiente region de prediccion puede seleccionarse a partir de la
informacion de movimiento previamente codificada de la region adyacente a la region objetivo de prediccion; cuando
la region objetivo se divide en dos regiones de prediccion y cuando la region objetivo de prediccion es una region de
prediccion que va a codificarse en segundo lugar en la regién objetivo, informacion de movimiento de una regién que
es adyacente a la regién objetivo de prediccion y que no se incluye en la region objetivo puede seleccionarse como
candidato para informacion de movimiento que va a usarse en la generacion de la sefial predicha de la region
objetivo de prediccion.

En una realizacion, basandose en: el numero de regiones de prediccion previamente codificadas en la region
objetivo, el tipo de division en bloques de prediccion de la regidn objetivo, la informacién de movimiento previamente
codificada en la region objetivo, y la informaciéon de movimiento de la region adyacente, adyacente a la region
objetivo; el candidato para informacion de movimiento que va a usarse en la generacion de la sefial predicha de la
region objetivo de prediccion que sirve como siguiente regidon de prediccion puede seleccionarse a partir de la
informacion de movimiento previamente codificada de la region adyacente a la region objetivo de prediccion; cuando
la regién objetivo se divide en dos regiones de prediccion, cuando la region objetivo de prediccion es una region de
prediccion que va a codificarse en segundo lugar en la region objetivo, y cuando la informacién de movimiento de la
region de prediccion codificada en primer lugar en la region objetivo es la misma que la informacion de movimiento
de una region que es adyacente a la region objetivo de prediccion y que no se incluye en la region objetivo, puede
determinarse que la informacion de movimiento de la regidon adyacente a la regién objetivo de prediccion no se usa
en la generacion de la sefal predicha de la region objetivo de prediccion, y puede codificarse la informacion de
movimiento.

El segundo aspecto de la presente invencion se refiere a la decodificacion predictiva de imagenes.
Un dispositivo de decodificacion predictiva de imagenes segun el segundo aspecto de la presente invencion

comprende: medios de analisis de datos que extraen, a partir de datos comprimidos de una imagen resultante de la
divisiéon en una pluralidad de regiones, y que codifican: datos codificados de informacion de prediccion para indicar
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un método de prediccion que va a usarse en la prediccion de una sefial de una region objetivo que sirve como
objetivo de decodificacion, datos codificados de una sefial predicha de la region objetivo, y datos codificados de una
sefal residual; medios de decodificacion de informacion de predicciéon que decodifican los datos codificados de la
informacion de prediccién para restaurar un tipo de division en bloques de prediccion que indica un numero y formas
de region de regiones de prediccion que son regiones subdivididas de la region objetivo, e informacion de
movimiento para la adquisicion de cada una de las sefales predichas de las regiones de prediccion respectivas a
partir de una sefial previamente reconstruida; medios de generacion de sefial predicha que generan la sefal
predicha de la region objetivo, basandose en la informacion de prediccion asociada con la region objetivo; medios de
restauracion de sefial residual que restauran una sefial residual reconstruida de la region objetivo a partir de los
datos codificados de la sefal residual; y medios de grabacion que suman la sefial predicha a la sefal residual
reconstruida para restaurar una sefal de pixeles de la regidn objetivo, y que almacenan la sefial de pixeles como la
sefial previamente reconstruida. Los medios de decodificacion de informacion de prediccion estan configurados de la
siguiente manera: los medios de decodificacién de informacion de prediccion tienen medios de almacenamiento de
informacién de prediccidon que almacenan informacion de prediccion previamente decodificada; los medios de
decodificacion de informacion de prediccion decodifican el tipo de division en bloques de prediccion de la region
objetivo y almacenan el tipo de division en bloques de prediccion en los medios de almacenamiento de informacion
de prediccion; basandose en la informacion de prediccion de una regidon adyacente, adyacente a la region objetivo,
el numero de regiones de prediccion previamente decodificadas en la regién objetivo, y la informacién de prediccion
previamente decodificada de la regién objetivo, los medios de decodificacion de informacion de prediccion
seleccionan un candidato para informacion de movimiento que va a usarse en la generacion de una sefal predicha
de una region objetivo de prediccion como siguiente region de prediccion, a partir de informacion de movimiento
previamente decodificada de una regién adyacente a la region objetivo de prediccion; segun el numero de
candidatos para informacion de movimiento seleccionados, los medios de decodificacion de informacion de
prediccion decodifican informacion de bloque de fusién indicativa de la generacion de la sefial predicha de la region
objetivo de prediccién usando el candidato seleccionado para informacion de movimiento y la informacion de
movimiento, o bien decodifican una de la informaciéon de bloque de fusidon y la informacién de movimiento, y
almacenan la informaciéon de movimiento que va a usarse en la generacion de la sefial predicha de la regién objetivo
de prediccion, en los medios de almacenamiento de informacién de prediccion.

Un método de decodificacion predictiva de imagenes segun el segundo aspecto de la presente invencion
comprende: una etapa de analisis de datos de extraer, a partir de datos comprimidos de una imagen resultante de la
divisién en una pluralidad de regiones y codificar: datos codificados de informaciéon de prediccion para indicar un
método de prediccion que va a usarse en la prediccion de una sefial de una region objetivo que sirve como objetivo
de decodificacion, datos codificados de una sefial predicha de la region objetivo, y datos codificados de una sefial
residual; una etapa de decodificacion de informaciéon de prediccion de decodificar los datos codificados de la
informacion de prediccion para restaurar un tipo de division en bloques de prediccion que indica un numero y formas
de region de regiones de prediccion que son regiones subdivididas de la region objetivo, e informacion de
movimiento para la adquisicion de cada una de las sefales predichas de las regiones de prediccion respectivas a
partir de una sefial previamente reconstruida; una etapa de generacion de sefial predicha de generar la sefial
predicha de la region objetivo, basandose en la informacion de prediccion asociada con la region objetivo; una etapa
de restauracion de sefal residual de restaurar una sefal residual reconstruida de la regiéon objetivo a partir de los
datos codificados de la sefial residual; y una etapa de grabacion de sumar la sefial predicha a la sefial residual
reconstruida para restaurar una sefial de pixeles de la region objetivo, y almacenar la sefal de pixeles como la sefal
previamente reconstruida. La etapa de decodificacion de informacion de prediccion esta configurada de la siguiente
manera: la etapa de decodificacion de informacién de prediccion comprende decodificar el tipo de divisién en
bloques de prediccién de la regién objetivo y almacenar el tipo de division en bloques de prediccion como
informacién de prediccion previamente decodificada en medios de almacenamiento de informacién de prediccion
que almacenan informaciéon de prediccion previamente decodificada; la etapa de decodificacién de informacion de
prediccion comprende, basandose en: la informacion de prediccion de una region adyacente, adyacente a la region
objetivo, el nimero de regiones de prediccion previamente decodificadas en la region objetivo, y la informacion de
prediccion previamente decodificada de la region objetivo; seleccionar un candidato para informacién de movimiento
que va a usarse en la generacion de una sefial predicha de una region objetivo de prediccion que sirve como
siguiente region de prediccién, a partir de informacién de movimiento previamente decodificada de una region
adyacente a la region objetivo de prediccion; y la etapa de decodificacion de informacion de prediccion comprende,
segun el numero de candidatos para informacion de movimiento seleccionados, decodificar informacion de bloque
de fusién indicativa de la generacion de la sefial predicha de la region objetivo de prediccion usando el candidato
seleccionado para informacién de movimiento y la informacién de movimiento, o decodificar una cualquiera de la
informacion de bloque de fusion y la informaciéon de movimiento, y almacenar la informaciéon de movimiento que va a
usarse en la generacion de la sefial predicha de la regién objetivo de prediccion en los medios de almacenamiento
de informacién de prediccion.

Un programa de decodificacion predictiva de imagenes segun el segundo aspecto de la presente invencion hace que
un ordenador funcione como cada uno de los medios del dispositivo de decodificacion predictiva de imagenes
descrito anteriormente.

Segun el segundo aspecto de la presente invencion, puede decodificarse una imagen a partir de los datos
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comprimidos generados mediante la codificacion predictiva de imagenes anteriormente mencionada.

En una realizacién, basandose en el nimero de regiones de prediccion previamente decodificadas en la region
objetivo, el tipo de division en bloques de prediccion de la regidon objetivo, y el tipo de division en bloques de
prediccion de la region adyacente, adyacente a la region objetivo, el candidato para informacion de movimiento de la
region objetivo de prediccion que sirve como siguiente regidon de prediccion puede seleccionarse a partir de la
informacién de movimiento previamente decodificada de la regién adyacente a la region objetivo de prediccion.

En una realizacién, basandose en el nimero de regiones de prediccion previamente decodificadas en la region
objetivo y el tipo de division en bloques de prediccion de la region objetivo, el candidato para informacion de
movimiento que va a usarse en la generacion de la sefial predicha de la regién objetivo de prediccion que sirve como
siguiente regién de prediccion puede seleccionarse a partir de la informacién de movimiento previamente
decodificada de la region adyacente a la region objetivo de prediccion; cuando la region objetivo se divide en dos
regiones de prediccion y cuando la regién objetivo de prediccidn es una region de prediccion que va a decodificarse
en segundo lugar en la regién objetivo, puede seleccionarse informacion de movimiento de una region que es
adyacente a la region objetivo de prediccion y que no se incluye en la regidon objetivo como candidato para
informacién de movimiento de la regién objetivo de prediccion.

En una realizacién, basandose en el nimero de regiones de prediccion previamente decodificadas en la region
objetivo, el tipo de division en bloques de prediccion de la regién objetivo, la regidon de movimiento previamente
decodificada en la region objetivo, y la informacion de movimiento de la regidon adyacente, adyacente a la region
objetivo, el candidato para informacion de movimiento que va a usarse en la generacion de la sefial predicha de la
region objetivo de prediccion que sirve como siguiente regidon de prediccion puede seleccionarse a partir de la
informacion de movimiento previamente decodificada de la region adyacente a la region objetivo de prediccion;
cuando la region objetivo se divide en dos regiones de prediccion, cuando la region objetivo de prediccion es una
region de prediccion que va a decodificarse en segundo lugar en la regiéon objetivo, y cuando la informacion de
movimiento de la region de prediccion decodificada en primer lugar en la regidon objetivo es la misma que la
informacion de movimiento de una regién que es adyacente a la region objetivo de prediccion y que no se incluye en
la regién objetivo; puede determinarse que la informacion de movimiento de la regidon adyacente a la regiéon objetivo
de prediccién no se usa en la generacion de la sefial predicha de la region objetivo de prediccion, y puede
decodificarse la informacion de movimiento.

El tercer aspecto de la presente invencion se refiere a la codificacion de video.

Un dispositivo de codificacion de video segun el tercer aspecto comprende medios de division, medios de
generacion de subdivision, medios de deteccién de movimiento, medios de generacion de sefal predicha, medios de
prediccion de movimiento, medios de generacion de vector de movimiento diferencial, medios de generacion de
sefial residual, medios de suma, medios de almacenamiento y medios de codificacion. Los medios de division
dividen una imagen de entrada en una secuencia de video para dar una pluralidad de divisiones. Los medios de
generacion de subdivision dividen una divisién objetivo de procesamiento generada por los medios de division, para
dar una pluralidad de subdivisiones y generan informacion de forma para especificar formas de las subdivisiones.
Los medios de deteccion de movimiento detectan un vector de movimiento de la division objetivo de procesamiento.
Los medios de generacion de sefial predicha generan una sefial predicha de la division objetivo de procesamiento a
partir de una sefial de imagen previamente reconstruida, usando el vector de movimiento detectado por los medios
de deteccion de movimiento. Los medios de prediccion de movimiento generan un predictor de vector de movimiento
de la division objetivo de procesamiento, basandose en la informacion de forma generada por los medios de
generacion de subdivision y un vector de movimiento de una region parcial previamente procesada. La region parcial
previamente procesada puede ser una division o una subdivisién anterior en un orden de procesamiento con
respecto a la division objetivo de procesamiento. Los medios de generacion de vector de movimiento diferencial
generan un vector de movimiento diferencial, basandose en una diferencia entre el vector de movimiento usado en la
generacion de la sefial predicha de la division objetivo de procesamiento y el predictor de vector de movimiento. Los
medios de generacion de sefial residual generan una sefial residual basandose en una diferencia entre la sefal
predicha y una sefial de pixeles de la divisién objetivo de procesamiento. Los medios de suma suman la sefial
residual a la sefal predicha para generar una sefial de imagen reconstruida. Los medios de almacenamiento
almacenan la sefial de imagen reconstruida como sefal de imagen previamente reconstruida. Los medios de
codificacion codifican: la sefial residual generada por los medios de generacion de sefal residual, el vector de
movimiento diferencial generado por los medios de generacién de vector diferencial, y la informacion de forma
generada por los medios de generacion de subdivision; para generar datos comprimidos. Cuando una subdivision
objetivo de procesamiento en la division objetivo de procesamiento no tiene ningun contacto con una division
anterior en el orden de procesamiento con respecto a la subdivision objetivo de procesamiento, los medios de
prediccion de movimiento generan un predictor de vector de movimiento de la subdivision objetivo de procesamiento,
basandose en un vector de movimiento de una regién parcial previamente procesada que pertenece a un dominio
que también contiene la subdivision objetivo de procesamiento o a otro dominio. El dominio y el otro dominio pueden
dividirse mediante una linea de extension de un limite entre la subdivision objetivo de procesamiento y otra
subdivision en la division objetivo de procesamiento.
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Un método de codificacion de video segun el tercer aspecto comprende: (a) una etapa de division de dividir una
imagen de entrada a partir de una secuencia de video para dar una pluralidad de divisiones; (b) una etapa de
generacion de subdivision de dividir una division objetivo de procesamiento generada en la etapa de division, para
dar una pluralidad de subdivisiones y generar informacion de forma para especificar formas de las subdivisiones; (c)
una etapa de deteccion de movimiento de detectar un vector de movimiento de la division objetivo de procesamiento;
(d) una etapa de generacion de sefial predicha de generar una sefial predicha de la divisién objetivo de
procesamiento a partir de una sefial de imagen previamente reconstruida, usando el vector de movimiento detectado
en la etapa de deteccién de movimiento; (e) una etapa de prediccion de movimiento de generar un predictor de
vector de movimiento de la divisién objetivo de procesamiento, basandose en la informacién de forma generada en
la etapa de generacion de subdivision y un vector de movimiento de una region parcial previamente procesada como
divisiéon o subdivisidon anterior en un orden de procesamiento con respecto a la division objetivo de procesamiento; (f)
una etapa de generacion de vector de movimiento diferencial de generar un vector de movimiento diferencial,
basandose en una diferencia entre el vector de movimiento usado en la generaciéon de la sefial predicha de la
divisiéon objetivo de procesamiento y el predictor de vector de movimiento; (g) una etapa de generacion de sefial
residual de generar una sefal residual basandose en una diferencia entre la sefial predicha y una sefial de pixeles
de la division objetivo de procesamiento; (h) una etapa de suma de sumar la sefial residual a la sefal predicha para
generar una sefial de imagen reconstruida; (i) una etapa de almacenamiento de almacenar la sefal de imagen
reconstruida como sefial de imagen previamente reconstruida; y (j) una etapa de codificacion de codificar: la sefal
residual generada en la etapa de generacion de sefial residual, el vector de movimiento diferencial generado en la
etapa de generacion de vector de movimiento diferencial, y la informacion de forma generada en la etapa de
generacion de subdivision; para generar datos comprimidos. Cuando una subdivision objetivo de procesamiento en
la division objetivo de procesamiento no tiene ningun contacto con una division anterior en el orden de
procesamiento con respecto a la subdivision objetivo de procesamiento, la etapa de prediccion de movimiento
comprende generar un predictor de vector de movimiento de la subdivision objetivo de procesamiento, basandose en
un vector de movimiento de una region parcial previamente procesada que pertenece o bien a un dominio que
contiene la subdivisién objetivo de procesamiento o bien a otro dominio. El dominio y el otro dominio pueden
dividirse mediante una linea de extension de un limite entre la subdivision objetivo de procesamiento y otra
subdivision en la division objetivo de procesamiento.

Un programa de codificacion de video segun el tercer aspecto hace que un ordenador funcione como cada uno de
los medios del dispositivo de codificacion de video descrito anteriormente.

Es altamente probable que el dominio que incluye una subdivisién que no tiene ningln contacto con una division
anterior en el orden de procesamiento, de entre los dos dominios definidos por la linea de extensién anteriormente
definida del limite, tenga un movimiento similar a un movimiento de la subdivisién. Por tanto, segun el tercer aspecto,
se mejora la precision del predictor de vector de movimiento, el valor del vector de movimiento diferencial se vuelve
mas pequefio, y el vector de movimiento se codifica con una menor cantidad de cédigo. Por tanto, se mejora la
eficiencia de codificacion.

El cuarto aspecto de la presente invencién se refiere a la decodificacion de video.

Un dispositivo de decodificacion de video segun el cuarto aspecto comprende medios de decodificacion, medios de
prediccion de movimiento, medios de suma de vector, medios de generacion de sefal predicha, medios de suma, y
medios de almacenamiento. Los medios de decodificacion decodifican datos comprimidos para generar una sefial
residual reconstruida de una division objetivo de procesamiento en una imagen, un vector de movimiento diferencial
de la division objetivo de procesamiento, e informacion de forma para especificar formas de una pluralidad de
subdivisiones en la division objetivo de procesamiento. Los medios de prediccion de movimiento generan un
predictor de vector de movimiento de la divisiéon objetivo de procesamiento, basandose en la informacion de forma y
un vector de movimiento de una regioén parcial previamente procesada que es una divisiéon o una subdivisién anterior
en un orden de procesamiento con respecto a la division objetivo de procesamiento. Los medios de suma de vector
suman el predictor de vector de movimiento generado por los medios de prediccion de movimiento, al vector de
movimiento diferencial generado por los medios de decodificaciéon, para generar un vector de movimiento de la
division objetivo de procesamiento. Los medios de generacion de sefial predicha generan una sefial predicha de la
division objetivo de procesamiento a partir de una sefial de imagen previamente reconstruida, basandose en el
vector de movimiento de la division objetivo de procesamiento. Los medios de suma suman la sefial predicha a la
sefial residual reconstruida generada por los medios de decodificacion, para generar una sefial de imagen
reconstruida. Los medios de almacenamiento almacenan la sefial de imagen reconstruida como sefial de imagen
previamente reconstruida. Cuando una subdivisiéon objetivo de procesamiento en la division objetivo de
procesamiento no tiene ningun contacto con una divisién anterior en el orden de procesamiento con respecto a la
subdivision objetivo de procesamiento, los medios de prediccion de movimiento generan un predictor de vector de
movimiento de la subdivisién objetivo de procesamiento, basandose en un vector de movimiento de una region
parcial previamente procesada que pertenece o bien a un dominio que contiene la subdivision objetivo de
procesamiento o bien a otro dominio. El dominio y el otro dominio pueden dividirse mediante una linea de extension
de un limite entre la subdivision objetivo de procesamiento y otra subdivision en la division objetivo de
procesamiento.
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Un método de decodificacion de video segun el cuarto aspecto es un método para decodificar datos comprimidos
para generar una secuencia de video, que comprende: (a) una etapa de decodificacion de decodificar los datos
comprimidos para generar una sefal residual reconstruida de una division objetivo de procesamiento en una imagen,
un vector de movimiento diferencial de la division objetivo de procesamiento, e informacion de forma para especificar
formas de una pluralidad de subdivisiones en la division objetivo de procesamiento; (b) una etapa de prediccion de
movimiento de generar un predictor de vector de movimiento de la division objetivo de procesamiento, basandose en
la informacién de forma y un vector de movimiento de una region parcial previamente procesada como division o
subdivisién anterior en un orden de procesamiento con respecto a la division objetivo de procesamiento; (c) una
etapa de suma de vector de sumar el predictor de vector de movimiento generado en la etapa de prediccion de
movimiento, al vector de movimiento diferencial generado en la etapa de decodificacién, para generar un vector de
movimiento de la division objetivo de procesamiento; (d) una etapa de generacion de sefial predicha de generar una
sefial predicha de la division objetivo de procesamiento a partir de una sefial de imagen previamente reconstruida,
basandose en el vector de movimiento de la division objetivo de procesamiento; (e) una etapa de suma de sumar la
sefial predicha a la sefial residual reconstruida generada en la etapa de decodificacion, para generar una sefal de
imagen reconstruida; y (f) una etapa de almacenamiento de almacenar la sefial de imagen reconstruida como sefial
de imagen previamente reconstruida. Cuando una subdivisidon objetivo de procesamiento en la division objetivo de
procesamiento no tiene ningun contacto con una divisién anterior en el orden de procesamiento con respecto a la
subdivision objetivo de procesamiento, la etapa de prediccion de movimiento comprende generar un predictor de
vector de movimiento de la subdivision objetivo de procesamiento, basandose en un vector de movimiento de una
region parcial previamente procesada que pertenece o bien a un dominio que contiene la subdivision objetivo de
procesamiento o bien a otro dominio. EI dominio y el otro dominio estan divididos por una linea de extensiéon de un
limite entre la subdivisién objetivo de procesamiento y otra subdivision en la divisioén objetivo de procesamiento.

Un programa de decodificaciéon de video segun el cuarto aspecto hace que un ordenador funcione como cada uno
de los medios del dispositivo de decodificacion de video descrito anteriormente.

Segun el cuarto aspecto, el predictor de vector de movimiento de la subdivision se genera a partir de un vector de
movimiento previamente decodificado en el dominio que contiene la subdivision que no tiene ningln contacto con
una division anterior en el orden de procesamiento. Es altamente probable que este predictor de vector de
movimiento sea similar al vector de movimiento de la subdivisiéon. Por tanto, segun las realizaciones anteriores, se
mejora la precision del predictor de vector de movimiento, el valor del vector de movimiento diferencial se vuelve
mas pequefo, y se vuelve viable realizar la decodificacion a partir de datos comprimidos con una menor cantidad de
bits. Por tanto, se logra una decodificacion eficiente.

Efectos ventajosos de la invencion

El dispositivo de codificacion predictiva de imagenes, el método de codificacion predictiva de imagenes, el programa
de codificacion predictiva de imagenes, el dispositivo de decodificacion predictiva de imagenes, el método de
decodificacion predictiva de imagenes y el programa de decodificacion predictiva de imagenes segun algunos
aspectos de la presente invencién proporcionan el efecto de una codificacion mas eficiente de informacién de
movimiento porque el candidato para informacion de movimiento que va a usarse en la generaciéon de la sefal
predicha del bloque de prediccion objetivo puede seleccionarse basandose en la informacion circundante
previamente codificada o previamente decodificada.

Algunos otros aspectos de la presente invencion proporcionan el dispositivo de codificacion de video, el método de
codificacion de video y el programa de codificacion de video capaces de mejorar la eficiencia de codificacion.
Ademas, se proporcionan el dispositivo de decodificacion de video, el método de decodificacion de video y el
programa de decodificacion de video correspondientes a la codificacion de video anterior.

Breve descripcion de los dibujos

La figura 1 es un diagrama de bloques que muestra un dispositivo de codificacion predictiva de imagenes segun una
realizacion.

La figura 2 es un diagrama esquematico para explicar candidatos para informacion de movimiento en la fusion de
bloques convencional.

La figura 3 es un diagrama esquematico para explicar candidatos para informacién de movimiento en fusion de
bloques segun una realizacion.

La figura 4 es un diagrama de flujo para ilustrar un procedimiento de procesamiento de un codificador de informacion
de prediccion mostrado en la figura 1.

La figura 5 es un diagrama de flujo que muestra un procedimiento de un método de codificaciéon predictiva de
imagenes del dispositivo de codificacion predictiva de imagenes mostrado en la figura 1.
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La figura 6 es un diagrama de bloques que muestra un dispositivo de decodificacion predictiva de imagenes segun
una realizacion.

La figura 7 es un diagrama de flujo para ilustrar un procedimiento de procesamiento de un decodificador de
informacioén de prediccion mostrado en la figura 6.

La figura 8 es un diagrama de flujo que muestra un procedimiento de un método de decodificacion predictiva de
imagenes del dispositivo de decodificacion predictiva de imagenes mostrado en la figura 6.

La figura 9 es un primer dibujo esquematico para explicar procedimientos que usan informaciéon de movimiento de
una pluralidad de bloques adyacentes, adyacentes a un bloque de prediccién objetivo, como informacion de
movimiento del bloque de prediccion objetivo.

La figura 10 es un segundo dibujo esquematico para explicar procedimientos que usan informacion de movimiento
de una pluralidad de bloques adyacentes, adyacentes a un bloque de prediccidon objetivo, como informacion de
movimiento del bloque de prediccion objetivo.

La figura 11 es un diagrama de flujo para ilustrar un procedimiento que usa informacién de movimiento de una
pluralidad de bloques adyacentes, adyacentes a un bloque de prediccidon objetivo, como informacion de movimiento
del bloque de prediccion objetivo.

La figura 12 es un tercer dibujo esquematico para explicar procedimientos que usan informaciéon de movimiento de
una pluralidad de bloques adyacentes, adyacentes a un bloque de prediccién objetivo, como informacion de
movimiento del bloque de prediccion objetivo.

La figura 13 es un segundo ejemplo de un diagrama de flujo para ilustrar un procedimiento que usa informacion de
movimiento de una pluralidad de bloques adyacentes, adyacentes a un bloque de prediccion objetivo, como
informacion de movimiento del bloque de prediccion objetivo.

La figura 14 es un segundo ejemplo de un diagrama esquematico para explicar candidatos para informacion de
movimiento en fusién de bloques segun una realizacion.

La figura 15 es un tercer ejemplo de un diagrama esquematico para explicar candidatos para informaciéon de
movimiento en fusion de bloques segun una realizacion.

La figura 16 es un diagrama de bloques que muestra un programa capaz de ejecutar el método de codificacion
predictiva de imagenes segun una realizacion.

La figura 17 es un diagrama de bloques que muestra un programa capaz de ejecutar el método de decodificacion
predictiva de imagenes segun una realizacion.

La figura 18 es un dibujo que muestra una configuracién de hardware de un ordenador para ejecutar un programa
grabado en un medio de grabacion.

La figura 19 es una vista en perspectiva de un ordenador para ejecutar un programa almacenado en un medio de
grabacion.

La figura 20 es un diagrama esquematico para explicar tipos de division en bloques de prediccion de bloques de
codificacion.

La figura 21 es un diagrama esquematico sobre un procedimiento de estimacion de movimiento (A) y un
procedimiento de coincidencia de molde (B) en prediccion inter-imagenes.

La figura 22 es un diagrama esquematico para explicar el método de prediccion intra-imagen convencional.
La figura 23 es un dibujo para explicar la predicciéon con compensacion de movimiento.

La figura 24 es un dibujo que muestra esquematicamente una configuracion de un dispositivo de codificacion de
video segun una realizacion.

La figura 25 es un dibujo para explicar la generacion de subdivisiones.
La figura 26 es un dibujo que muestra una configuracion de un predictor de movimiento en una realizacion.

La figura 27 es un diagrama de flujo de un método de codificacion de video segun una realizacion.
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La figura 28 es un diagrama de flujo que muestra un procedimiento del predictor de movimiento segun una
realizacion.

La figura 29 es un dibujo que muestra un ejemplo de subdivisiones de una divisién objetivo y regiones parciales
circundantes.

La figura 30 es un dibujo que muestra otro ejemplo de subdivisiones de un bloque objetivo y regiones parciales
circundantes.

La figura 31 es un dibujo que muestra todavia otros ejemplos de subdivisiones de un bloque objetivo y regiones
parciales circundantes.

La figura 32 es un dibujo que muestra todavia otro ejemplo de subdivisiones de un bloque objetivo y una region
parcial circundante.

La figura 33 es un dibujo que muestra todavia otro ejemplo de subdivisiones de un blogue objetivo y regiones
parciales circundantes.

La figura 34 es un dibujo que muestra esquematicamente una configuracion de un dispositivo de decodificacion de
video segun una realizacion.

La figura 35 es un dibujo que muestra una configuracion de un predictor de movimiento seguin una realizacion.
La figura 36 es un diagrama de flujo de un método de decodificacion de video segun una realizacién.

La figura 37 es un diagrama de flujo que muestra un procedimiento del predictor de movimiento segun una
realizacion.

La figura 38 es un dibujo que muestra una configuracién de un programa de codificacién de video segun una
realizacion.

La figura 39 es un dibujo que muestra una configuracion de un programa de decodificacion de video segun una
realizacion.

Descripcion de realizaciones

A continuacion se describira en detalle una variedad de realizaciones con referencia a los dibujos adjuntos. En la
descripcion de los dibujos, elementos idénticos o equivalentes se designaran mediante los mismos signos de
referencia, sin descripcion redundante.

La figura 1 es un diagrama de bloques que muestra un dispositivo 100 de codificacion predictiva de imagenes segun
una realizacion. Este dispositivo 100 de codificacion predictiva de imagenes esta dotado de un terminal 101 de
entrada, un divisor 102 en bloques, un generador 103 de sefial predicha, una memoria 104 de tramas, un restador
105, un transformador 106, un cuantificador 107, un cuantificador 108 inverso, un transformador 109 inverso, un
sumador 110, un codificador 111 de coeficientes de transformada cuantificados, un terminal 112 de salida, un
selector 113 de tipo de divisidon en bloques de prediccion, un estimador 114 de informacién de movimiento, una
memoria 115 de informacion de prediccién y un codificador 116 de informacién de prediccion.

El transformador 106, el cuantificador 107 y el codificador 111 de coeficientes de transformada cuantificados
funcionan como medios de codificacién de sefal residual y el cuantificador inverso y el transformador inverso
funcionan como medios de restauracién de sefial residual. El selector 113 de tipo de division en bloques de
prediccion y el estimador 114 de informacion de movimiento funcionan como medios de estimacion de informacion
de prediccion, y la memoria 115 de informacion de prediccion y el codificador 116 de informacion de prediccion como
medios de codificacién de informacion de prediccion.

El terminal 101 de entrada es un terminal que acepta la introduccién de una sefial de una secuencia de video que
consiste en una pluralidad de imagenes.

El divisor 102 en bloques divide una imagen que sirve como objetivo de codificacion representado por una sefal
introducida a partir del terminal 101 de entrada, para dar una pluralidad de regiones (bloques de codificacion). En la
presente realizacion la imagen objetivo de codificacion se divide en bloques que consisten, cada uno, en
16x16 pixeles, pero la imagen puede dividirse en bloques de cualquier otro tamafio o forma. Ademas, pueden
mezclarse bloques de diferentes tamafios en una trama.

El selector 113 de tipo de divisidn en bloques de prediccion divide una region objetivo (bloque de codificacion
objetivo) que sirve como objetivo de codificacion para dar regiones de prediccion que van a someterse a un
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procedimiento de prediccion. Por ejemplo, selecciona uno de (A) a (H) en la figura 20 para cada bloque de
codificacion y subdivide el bloque de codificaciéon segun el modo seleccionado. Cada region dividida se denomina
region de prediccion (bloque de prediccion) y cada uno de los métodos de division (A) a (H) en la figura 20 se
denomina tipo de divisidon en bloques de prediccion. Un método disponible de selecciéon de un tipo de division en
bloques de prediccién es, por ejemplo, un método de llevar a cabo cada una de las subdivisiones de la sefial del
bloque de codificacion objetivo alimentado a través de la linea L102, llevar realmente a cabo un procesamiento de
prediccion y procesamiento de codificacion descritos a continuacion, y seleccionar un tipo de division para minimizar
un valor de distorsién de tasa calculado a partir de la potencia de una sefial de error de codificacion entre la sefal
original del bloque de codificacién y una sefial reconstruida, y una cantidad de cddigo necesaria para la codificacion
del bloque de codificacion, pero no se limita al mismo. El tipo de divisién en bloques de prediccién del bloque de
codificacion objetivo se emite a través de la linea L113a, a través de la linea L113b y a través de la linea L113c a la
memoria 115 de informacion de prediccion, al estimador 114 de informacion de movimiento y al generador 103 de
sefal predicha, respectivamente.

El estimador 114 de informacién de movimiento detecta informacién de movimiento necesaria para la generacion de
una sefal predicha de cada bloque de prediccion en el bloque de codificacion objetivo. Un método aplicable de
generacion de la sefal predicha (método de prediccion) es prediccion inter-imagenes y prediccion intra-imagen (la
prediccion intra-imagen no se muestra) tal como se describe en los antecedentes, pero no se limita a las mismas. En
el presente documento se supone que la informacién de movimiento se detecta mediante la coincidencia de bloques
mostrada en la figura 21. Una sefal original del bloque de prediccion objetivo que es un objetivo de prediccion puede
generarse a partir de la sefal original del bloque de codificacion alimentado a través de la linea L102a y el tipo de
division en bloques de prediccion del bloque de codificacion objetivo alimentado a través de la linea L113b. Se
detecta una sefal predicha para minimizar la suma de diferencias absolutas para la sefial original del bloque de
prediccion objetivo a partir de sefiales de imagen adquiridas a través de la linea L104. En este caso, la informacion
de movimiento contiene un vector de movimiento, un modo de prediccion inter-imagenes (prediccion
directa/inversa/bidireccional), un numero de tramas de referencia, y asi sucesivamente. La informacion de
movimiento detectada se emite cada una a través de la linea L114 a la memoria 115 de informacién de prediccion y
al codificador 116 de informacién de prediccion.

La memoria 115 de informacion de prediccion almacena la informacién de movimiento y el tipo de division en
blogues de predicciéon de entrada.

El codificador 116 de informacion de predicciéon selecciona candidatos para informacion de movimiento que va a
usarse en la fusiéon de bloques de cada bloque de prediccién, codifica por entropia informacién de prediccion del
bloque de codificacion objetivo, y emite los datos codificados a través de la linea L116 al terminal 112 de salida. Un
método aplicable de codificacion por entropia incluye la codificacion aritmética, la codificacion de longitud variable, y
asi sucesivamente, pero no se limita a las mismas. La informacién de prediccion contiene informacién de fusiéon de
bloques para la ejecucion de fusion de bloques usando informacion de movimiento de bloques adyacentes al bloque
de prediccion, ademas del tipo de division en bloques de prediccion del bloque de codificacion objetivo y la
informacién de movimiento del bloque de prediccion. El procedimiento del codificador 116 de informacién de
prediccién se describira mas adelante.

El generador 103 de sefial predicha adquiere sefales previamente reconstruidas a partir de la memoria 104 de
tramas, basandose en la informaciéon de movimiento de cada bloque de prediccidon en el bloque de codificacion
objetivo alimentado a través de la linea L114 y el tipo de division en bloques de prediccion alimentado a través de la
linea L113c, y genera una sefial predicha de cada bloque de prediccion en el bloque de codificacion objetivo.

La sefal predicha generada en el generador 103 de sefial predicha se emite a través de la linea L103 al restador
105 y al sumador 110.

El restador 105 resta la sefial predicha para el bloque de codificacion objetivo alimentado a través de la linea L103, a
partir de la sefial de pixeles del bloque de codificacion objetivo alimentado a través de la linea L102b después de la
division por el divisor 102 en bloques, para generar una sefal residual. El restador 105 emite la sefial residual
obtenida mediante la resta, a través de la linea L105 al transformador 106.

El transformador 106 es una parte que realiza una transformada de coseno discreta en la sefial residual de entrada.
El cuantificador 107 es una parte que cuantifica coeficientes de transformada obtenidos mediante la transformada de
coseno discreta por el transformador 106. El codificador 111 de coeficientes de transformada cuantificados codifica
por entropia los coeficientes de transformada cuantificados obtenidos por el cuantificador 107. Los datos codificados
se emiten a través de la linea L111 al terminal 112 de salida. Un método aplicable de codificacion por entropia
incluye la codificacion aritmética, la codificacion de longitud variable, y asi sucesivamente, pero no se limita a las
mismas.

El terminal 112 de salida emite los fragmentos de informacién introducidos a partir del codificador 116 de informacion
de prediccion y el codificador 111 de coeficientes de transformada cuantificados, en conjunto al exterior.
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El cuantificador 108 inverso realiza la cuantificacion inversa en los coeficientes de transformada cuantificados. El
transformador 109 inverso realiza una transformada de coseno discreta inversa para restaurar una sefial residual. El
sumador 110 suma la sefal residual restaurada a la sefial predicha alimentada a través de la linea L103, para
reconstruir una sefial del bloque de codificacion objetivo, y almacena la sefal reconstruida en la memoria 104 de
tramas. La presente realizacion emplea el transformador 106 y el transformador 109 inverso, pero puede emplearse
otro procedimiento de transformada en vez de estos transformadores. Ademas, el transformador 106 y el
transformador 109 inverso no siempre son esenciales. De esta manera, para su uso en la generacion de la sefial
predicha del bloque de codificacion objetivo posterior, la sefial reconstruida del bloque de codificacion objetivo
sometido a codificacion se restaura mediante el procedimiento inverso para almacenarse en la memoria 104 de
tramas.

A continuacién, se describira el procedimiento del codificador 116 de informacion de prediccién. El codificador 116
de informacion de prediccion selecciona en primer lugar candidatos para informaciéon de movimiento que va a usarse
en la fusién de bloques de cada bloque de prediccion (candidatos para informacion de movimiento que va a usarse
en la generacion de una sefal predicha de una region objetivo de prediccion) a partir de la informacién de
movimiento de bloques adyacentes al bloque de prediccion objetivo. La fusién de bloques se refiere a la generacion
de la sefial predicha del bloque de prediccion objetivo usando la informacion de movimiento de bloques adyacentes.
A continuacion, el codificador 116 de informacién de prediccidon compara la informacién de movimiento detectada por
el estimador 114 de informacién de movimiento, con los candidatos para informacién de movimiento asi
seleccionados, para determinar si debe llevarse a cabo la fusion de bloques. Después, segun el numero de
candidatos para informacion de movimiento que va a usarse en la fusidn de bloques, y la aplicabilidad de la
ejecucion de la fusion de bloques, el codificador 116 de informacion de prediccion codifica por entropia cualquiera o
ambas de la informacion de fusién de bloques y la informacion de movimiento, junto con el tipo de division en
bloques de prediccion. La informacion de fusién de bloques incluye informacion de identificacion de fusion
(merge_flag) para indicar si la sefial predicha del bloque de prediccion objetivo debe generarse usando informacion
de movimiento de un bloque adyacente, es decir, si debe llevarse a cabo la fusién de bloques, e informacion de
seleccion de bloque de fusion (merge_flag_left) para indicar cual debe usarse de entre fragmentos de informacion de
movimiento de dos o mas bloques adyacentes al bloque de prediccion objetivo para generar la sefial predicha del
bloque de prediccion objetivo.

Si no hay ningun candidato para informacién de movimiento que va a usarse en la fusién de bloques de cada bloque
de prediccion, no hay necesidad de codificar estos dos fragmentos de informacion, es decir, la informacion de
identificacion de fusion y la informacion de seleccion de bloque de fusion. Si hay un candidato para informacion de
movimiento, se codifica la informacion de identificacion de fusion; si hay dos o mas candidatos para informacion de
movimiento y si se lleva a cabo la fusion de bloques, se codifican los dos fragmentos de informacion, es decir, los
fragmentos de informacion de identificacion de fusion y de informacién de seleccion de bloque de fusién. Incluso con
dos o mas candidatos para informacion de movimiento, no hay necesidad de codificar la informacién de seleccién de
blogue de fusién si no se lleva a cabo la fusiéon de bloques.

La figura 3 es un diagrama esquematico para explicar un procedimiento de seleccion de candidatos para informacion
de movimiento que va a usarse en la fusién de bloques de un bloque de prediccion segun una realizacién. La figura
3 muestra un ejemplo de un tipo de divisién en bloques de prediccién para bisecar de manera vertical el bloque de
codificacion (o para dividir el bloque de codificacion en bloques derecho e izquierdo), como en el caso del bloque
301 mostrado en (B) de la figura 20. A continuacion se describira este bloque 301 como un ejemplo, pero la misma
descripcion también se aplica a los bloques 302, 304, 305, 306 y 307.

La seleccion de un candidato para informacion de movimiento se lleva a cabo basandose en la siguiente
informacion.

1) El numero de bloques de prediccion ya codificados/ya decodificados en el bloque de codificacion objetivo
2) El tipo de division en bloques de prediccion del bloque de codificacion objetivo
3) El tipo de division en bloques de prediccion de un bloque adyacente al bloque de prediccion objetivo

4) La informacién de movimiento de los bloques de prediccion ya codificados/ya decodificados en el bloque de
codificacion objetivo

5) La informacion de movimiento y el modo de prediccion (prediccion intra-imagen/prediccion inter-imagenes) del
bloque adyacente al bloque de prediccion objetivo

En el ejemplo de la figura 3, un candidato para informacién de movimiento que va a usarse en la fusion de bloques
se selecciona usando los fragmentos de informacion de 1), 2), 4) y 5).

En primer lugar, a partir de la informacion de 2) se encuentra que el numero total de bloques de prediccion ya
codificados/ya decodificados en el bloque 400 de codificacion objetivo es 2, los bloques T1 y T2 de prediccion, y que
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el bloque de codificacion se divide de manera vertical en dos subdivisiones. A partir de la informacion de 1) se
encuentra que el siguiente bloque de prediccion es o bien el bloque T1 de prediccion o bien el bloque T2 de
prediccion.

Cuando el siguiente bloque de prediccion es el bloque T1 de prediccién (o cuando el numero de bloques de
prediccion ya codificados/ya decodificados en el bloque de codificacion objetivo es 0), fragmentos de informacion de
movimiento del bloque A adyacente y del bloque B adyacente se establecen como candidatos para informacion de
movimiento para fusion de bloques (las flechas en el dibujo indican que fragmentos de informacién de movimiento de
los bloques A y B adyacentes son candidatos para informacion de movimiento que va a usarse en la generacion de
la sefal predicha del bloque T1 de prediccién). En este caso, si el bloque A o B adyacente es un bloque generado
mediante prediccion intra-imagen o un bloque fuera de la imagen, la informacién de movimiento del bloque puede
excluirse de los candidatos para informacion de movimiento para fusion de bloques (también es posible establecer la
informacion de movimiento a un pseudovalor por defecto; por ejemplo, el vector de movimiento se establece a O y el
numero de tramas de referencia a 0). Si fragmentos de informaciéon de movimiento de los dos bloques A y B
adyacentes son idénticos entre si, la informacion de movimiento de un bloque adyacente puede excluirse de los
candidatos.

Cuando el siguiente bloque de prediccion es el bloque T2 de prediccién (o cuando el numero de bloques de
prediccion ya codificados/ya decodificados en el bloque de codificacion objetivo es 1), tal como se muestra en (A) de
la figura 3, la informacion de movimiento del bloque T1 adyacente se excluye de los candidatos para informacion de
movimiento para fusion de bloques. Esto se debe a que el bloque de codificacion objetivo se divide originalmente
para dar dos bloques suponiendo que las sefales predichas del bloque T1 de prediccion y el bloque T2 de
prediccion se generan a partir de diferentes fragmentos de informaciéon de movimiento. Concretamente, esto es para
evitar una situacion tal que la informaciéon de movimiento del bloque T2 de prediccion llegue a ser igual que la
informacién de movimiento del bloque T1 de prediccion. Dado que este procedimiento sdélo proporciona un
fragmento de informaciéon de movimiento para fusiéon de bloques del bloque T2 de prediccion, puede reducirse el
coste para la codificacion de informacion de seleccion de bloque de fusion (una flecha en el dibujo indica que la
informacion de movimiento del bloque D adyacente es aplicable a la generacion de la sefial predicha del bloque T2
de prediccion).

Ademas, basandose en los fragmentos de informacion de 4) y 5) anteriores, la informacion de movimiento del bloque
T1 de prediccion se compara con la informacion de movimiento del bloque D adyacente y si estos fragmentos de
informacion de movimiento del bloque T1 de prediccion y el bloque D adyacente son idénticos entre si, la
informacion de movimiento del bloque D adyacente también se excluye de los candidatos para informacion de
movimiento para fusiéon de bloques tal como se muestra en (B) de la figura 3. El motivo para esto es que si la sefial
predicha del bloque T2 de prediccion se genera usando la informaciéon de movimiento del bloque D adyacente, los
fragmentos de informacién de movimiento de los bloques T1 y T2 de prediccién se vuelven idénticos entre si. Debido
a este procedimiento, la informacion de movimiento para fusién de bloques del bloque T2 de prediccién se vuelve
nula, lo cual puede reducir el coste para la codificacion de informacion de identificacién de fusién e informacion de
seleccién de bloque de fusion.

La figura 4 es un diagrama de flujo del codificador 116 de informacion de prediccion para corroborar el procedimiento
de la figura 3.

En primer lugar, el codificador 116 de informacion de prediccion codifica el tipo de division en bloques de prediccion
del bloque de codificacion objetivo y almacena el tipo de division en bloques de prediccién en la memoria 115 de
informacién de prediccion. Al mismo tiempo, el codificador 116 de informacion de prediccion establece el niumero N
de bloques de prediccion en el bloque de codificacion objetivo, basandose en el tipo de division en bloques de
prediccion codificada, y restablece un numero de bloque de prediccion objetivo i a 0 (etapa S151). A continuacion, el
codificador 116 de informacion de prediccion determina si un bloque de prediccion objetivo es un bloque de
prediccion que va a codificarse en ultimo lugar en el bloque de codificacion objetivo y si el nimero de bloques de
prediccion en el bloque de codificacion objetivo no es de menos de 2 (etapa S152). Por ejemplo, en el caso de N=2,
la decisidn es si con i=1, y el procesamiento avanza a la etapa S157. En el caso de N=4 ((D) de la figura 20), la
decisién pasa a ser si con i=3. Cuando la decisién es no, el procesamiento avanza a la etapa S153. En el caso de la
figura 3, el procesamiento avanza a la etapa S153 cuando el bloque de prediccion objetivo es el bloque T1 de
prediccion; el procesamiento avanza a la etapa S157 cuando el bloque de prediccion objetivo es el bloque T2 de
prediccion.

En la etapa S153, se codifica la informacion de identificacion de fusién. La informacion de identificacion de fusion
pasa a ser si (merge_flag=1, generacion de la sefial predicha del bloque de prediccién objetivo usando un candidato
para informacion de movimiento) si la informacién de movimiento del bloque de predicciéon objetivo coincide con un
candidato para informacion de movimiento para fusién de bloques; de lo contrario, la informacién de identificacion de
fusion pasa a ser no (merge_flag=0, generacion de la sefal predicha del bloque de prediccidon objetivo usando la
informacion de movimiento codificada). A continuacién, cuando la informacion de movimiento del bloque de
prediccion objetivo coincide con un candidato para informacién de movimiento para fusién de bloques, el
procesamiento avanza a la etapa S164. En la etapa S164, el codificador 116 de informacién de prediccion determina
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si hay dos candidatos para informacién de movimiento, y si el nUmero de candidatos para informacion de movimiento
es 2, codifica la informacion de seleccion de bloque de fusidn y el procesamiento avanza a la etapa S155. Cuando el
numero de candidatos para informacién de movimiento es 1, el procesamiento avanza a la etapa S165. Por otro
lado, si la informacion de movimiento del bloque de prediccién objetivo no coincide con ningun candidato para
informacion de movimiento para fusién de bloques, el procesamiento avanza a la etapa S156 y el codificador 116 de
informacion de prediccion codifica la informacion de movimiento detectada por el estimador 114 de informacion de
movimiento, y después procede a la etapa S165.

En la etapa S157, el codificador 116 de informacion de prediccion determina si todos los fragmentos de informacion
de movimiento ya codificada del bloque de codificacion objetivo coincide con la informacion de movimiento de un
bloque adyacente que no pertenece al bloque de codificacion objetivo. La descripcion de esta etapa S157 significa
que, en el caso de N=2, la informacion de movimiento del bloque T1 de prediccion mostrado en la figura 3 se
compara con la informacion de movimiento del bloque D adyacente. Ademas, la descripcion de la etapa S157
significa que, en el caso de N=4 ((D) de la figura 20), el bloque de prediccion objetivo es el bloque dividido inferior
derecho y los fragmentos de informacion de movimiento de los otros tres bloques de prediccion (superior izquierdo,
superior derecho e inferior izquierdo) se comparan entre si. Cuando la determinacion es si (o cuando los fragmentos
de informacién de movimiento en comparacion coinciden), el nimero de candidatos para informacion de movimiento
que va a usarse en la fusion de bloques del bloque de prediccion objetivo es 0, tal como se muestra en el ejemplo de
(B) de la figura 3, y por tanto el codificador 116 de informacion de prediccion codifica la informacion de movimiento
detectada por el estimador 114 de informacién de movimiento, sin transmitir la informacién de fusién de bloques, y
después el procesamiento avanza a la etapa S165 (etapa S160). Por otro lado, cuando la determinaciéon es no (o
cuando los fragmentos de informacién de movimiento en comparaciéon no coinciden), el procesamiento avanza a la
etapa S163. En el caso de N=4, los fragmentos de informacion de movimiento de los bloques superior derecho e
inferior izquierdo en el bloque de codificacion objetivo son los de los bloques adyacentes al bloque de prediccion
objetivo. Por este motivo, la aplicacion de fusion de bloques al bloque de prediccion objetivo (inferior derecho) con
coincidencia de la informacion de movimiento de los tres bloques de prediccion (superior izquierdo, superior derecho
e inferior izquierdo) significa que las sefales predichas de los cuatro bloques de prediccion en el bloque de
codificacion objetivo se generan todas usando la misma informacion de movimiento. Por este motivo, en el caso en
el que N=4 y en el que los fragmentos de informacion de movimiento de los tres bloques de prediccion (superior
izquierdo, superior derecho e inferior izquierdo) son idénticos entre si, el nimero de candidatos para informacion de
movimiento del bloque de prediccion objetivo (inferior derecho) se establece a 0.

En la etapa S163, el codificador 116 de informacién de prediccion determina si el tipo de division en bloques de
prediccion del bloque de codificacion objetivo es un tipo biseccional, y si la determinacion es no, el procesamiento
avanza a la etapa S153 (se omite la descripcién a continuacién en el presente documento). Cuando la determinacion
en la etapa S163 es si, el procesamiento avanza a la etapa S158, en la que el codificador 116 de informacién de
prediccién codifica la informacién de identificacion de fusion. En este caso, dado que el nimero de candidatos para
informacion de movimiento que va a usarse en la fusion de bloques del bloque de prediccion objetivo es 1, como en
el ejemplo de (A) de la figura 3, no hay necesidad de codificar la informacion de seleccion de bloque de fusion. A
continuacion, si la informacién de movimiento del bloque de prediccion objetivo coincide con el candidato para
informacién de movimiento para fusién de bloques, el procesamiento avanza a la etapa S165. Cuando la informacién
de movimiento del bloque de prediccidon objetivo no coincide con el candidato para informacion de movimiento para
fusion de bloques, el procesamiento avanza a la etapa S160, en la que el codificador 116 de informacion de
prediccion codifica la informaciéon de movimiento detectada por el estimador 114 de informacion de movimiento, y
después el procesamiento avanza a la etapa S165.

En la etapa S165, la informacién de movimiento del bloque objetivo se almacena en la memoria 115 de informacion
de prediccion. Posteriormente, en la etapa S161 el codificador 116 de informaciéon de predicciéon determina si se
completa la codificacion para todos los bloques de prediccion en el bloque de codificacion objetivo (si i=N-1); cuando
i=N-1, se termina este procesamiento de codificacion de informacién de prediccién del bloque de codificacion
objetivo; cuando i < N-1, se actualiza el nimero i en la etapa S162 (i=i+1), y el procesamiento vuelve a la etapa S152
para realizar el procesamiento de codificacion de informacion de movimiento del siguiente bloque de prediccion.

Dado que los candidatos para informacién de movimiento que va a usarse en la fusion de bloques del bloque de
prediccion pueden seleccionarse por adelantado usando los siguientes fragmentos de informacion, tal como se
describié anteriormente, se vuelve viable transmitir de manera eficiente la informacion de fusién de bloques.
1) El numero de bloques de prediccion ya codificados/ya decodificados en el bloque de codificacion objetivo

2) El tipo de division en bloques de prediccion del bloque de codificacion objetivo

4) La informacién de movimiento de los bloques de prediccion ya codificados/ya decodificados en el bloque de
codificacion objetivo

5) La informacion de movimiento y modo de prediccion (prediccion intra-imagen/prediccion inter-imagenes) del
bloque adyacente al bloque de prediccion objetivo
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La figura 5 es un diagrama de flujo que muestra un procedimiento de un método de codificacion predictiva de
imagenes en el dispositivo 100 de codificacion predictiva de imagenes segun la presente realizacion. En primer
lugar, el divisor 102 en bloques divide una imagen de entrada en 16x16 bloques de codificacion (la imagen puede
dividirse en bloques de otro tamafio o forma, o pueden mezclarse bloques de diferentes tamafos en la trama).
Después, el selector 113 de tipo de division en bloques de prediccion y el estimador 114 de informacion de
movimiento determinan el tipo de division en bloques de prediccion del bloque de codificacion objetivo que sirve
como objetivo de codificacion y la informacién de movimiento de cada uno de los bloques de prediccion del mismo
(etapa S101). A continuacion, el codificador 116 de informacion de prediccion codifica la informacién de prediccion
(etapa S102, figura 4).

A continuacion, el generador 103 de sefial predicha genera la sefial predicha del bloque de codificacion objetivo,
basandose en el tipo de divisién en bloques de prediccion del bloque de codificaciéon objetivo y la informacion de
movimiento de cada uno de los bloques de prediccion, y una sefial residual indicativa de una diferencia entre una
sefial de pixeles del bloque de codificacion objetivo y la sefial predicha se transforma y se codifica por el
transformador 106, el cuantificador 107 y el codificador 111 de coeficientes de transformada cuantificados (etapa
S103). Después se emiten los datos codificados de la informacion de prediccion y los coeficientes de transformada
cuantificados a través del terminal 112 de salida (etapa S104).

Para la codificacion predictiva del bloque de codificacion objetivo posterior, la sefial residual codificada se decodifica
por el cuantificador 108 inverso y el transformador 109 inverso después de estos procedimientos o en paralelo con
estos procedimientos. Después, el sumador 110 suma la sefal residual decodificada a la sefial predicha para
reconstruir una sefial del bloque de codificacion objetivo. La sefal reconstruida se almacena como imagen de
referencia en la memoria 104 de tramas (etapa S105). Si no se completa el procesamiento para todos los bloques de
codificacion objetivo, el procesamiento vuelve a la etapa S101 para llevar a cabo el procesamiento para el siguiente
bloque de codificacidon objetivo. Cuando se completa el procesamiento para todos los bloques de codificacion
objetivo, se termina el procesamiento (etapa S106).

*I*/

A continuacioén, se describira la decodificacion predictiva de imagenes segun una realizacién. La figura 6 es un
diagrama de bloques que muestra un dispositivo 200 de decodificacion predictiva de imagenes segun una
realizacion. Este dispositivo 200 de decodificacion predictiva de imagenes esta dotado de un terminal 201 de
entrada, un analizador 202 de datos, un cuantificador 203 inverso, un transformador 204 inverso, un sumador 205,
un terminal 206 de salida, un decodificador 207 de coeficientes de transformada cuantificados, un decodificador 208
de informacion de prediccion, una memoria 104 de tramas, un generador 103 de sefial predicha y una memoria 115
de informacién de prediccion.

El cuantificador 203 inverso, el transformador 204 inverso y el decodificador 207 de coeficientes de transformada
cuantificados funcionan como medios de decodificacion de sefial residual. Los medios de decodificacion mediante el
cuantificador 203 inverso y el transformador 204 inverso pueden implementarse usando cualquier medio distinto de
estos. Ademas, puede excluirse el transformador 204 inverso. La memoria 115 de informacion de prediccion y el
decodificador 208 de informacién de prediccion funcionan como medios de decodificacion de informacion de
prediccion.

El terminal 201 de entrada acepta la introduccidon de datos comprimidos resultantes de la codificacién por
compresion mediante el método de codificaciéon predictiva de imagenes anteriormente mencionado. Estos datos
comprimidos contienen la informacién de coeficientes de transformada cuantificados resultante de la transformacion,
cuantificacion y codificacion por entropia de la sefal residual, para cada uno de una pluralidad de bloques de
codificacion divididos, y datos codificados de la informacion de prediccion para la generacion de la sefial predicha de
los bloques. La informacion de prediccion en el presente documento contiene la informacién de fusion de bloques
para la ejecucion de fusion de bloques usando la informacion de movimiento como candidatos para fusion de
bloques, ademas del tipo de division en bloques de prediccion del bloque codificado objetivo y la informacion de
movimiento de bloques de prediccién. Ademas, la informacién de movimiento contiene el vector de movimiento, el
modo de prediccion inter-imagenes (prediccion directal/inversa/bidireccional), el nimero de tramas de referencia, y
asi sucesivamente.

El analizador 202 de datos analiza los datos comprimidos introducidos a través del terminal 201 de entrada, separa
los datos sobre el bloque codificado objetivo que sirve como objetivo de decodificacion para dar datos codificados de
coeficientes de transformada cuantificados y datos codificados de informacién de prediccion, y los emite a través de
la linea L202a y a través de la linea L202b al decodificador 207 de coeficientes de transformada cuantificados y al
decodificador 208 de informacioén de prediccion, respectivamente.

El decodificador 208 de informacion de prediccidn selecciona un candidato para informacién de movimiento que va a
usarse en la fusion de bloques de cada bloque de prediccion y decodifica por entropia los datos codificados de la
informacion de prediccion asociada con el bloque codificado objetivo. La informacién de prediccion decodificada se
emite a través de la linea L208a y a través de la linea L208b al generador 103 de sefial predicha y a la memoria 115
de informacién de prediccion, respectivamente. La memoria 115 de informacién de prediccién almacena la
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informacion de prediccion introducida. El procesamiento del decodificador 208 de informacién de prediccion se
describira mas adelante.

El generador 103 de sefial predicha adquiere sefales previamente reconstruidas a partir de la memoria 104 de
tramas, basandose en la informacion de prediccion del bloque codificado objetivo alimentada a través de la linea
L208a, y genera una sefial predicha de cada bloque de prediccion en el bloque codificado objetivo. La sefial
predicha asi generada se emite a través de la linea L103 al sumador 205.

El decodificador 207 de coeficientes de transformada cuantificados decodifica por entropia los datos codificados de
coeficientes de transformada cuantificados de la sefial residual en el bloque codificado objetivo y emite el resultado a
través de la linea L207 al cuantificador 203 inverso.

El cuantificador 203 inverso realiza la cuantificacion inversa de la informacion de sefial residual del bloque codificado
objetivo alimentada a través de la linea L207. El transformador 204 inverso realiza una transformada de coseno
discreta inversa de los datos sometidos a cuantificacion inversa.

El sumador 205 suma la sefal predicha generada por el generador 103 de sefial predicha, a la sefal residual
restaurada por el cuantificador 203 inverso y el transformador 204 inverso, y emite una sefal de pixeles reconstruida
del blogue codificado objetivo a través de la linea L205 al terminal 206 de salida y a la memoria 104 de tramas. El
terminal 206 de salida emite la sefal al exterior del dispositivo 200 de decodificacion (por ejemplo, a un elemento de
visualizacion).

La memoria 104 de tramas almacena la imagen reconstruida emitida a partir del sumador 205, como imagen de
referencia que se almacena como imagen reconstruida para referencia para el siguiente procesamiento de
decodificacion.

La figura 7 es un diagrama de flujo del decodificador 208 de informacion de prediccién para implementar el
procesamiento de la figura 3.

En primer lugar, el decodificador 208 de informaciéon de prediccion decodifica el tipo de division en bloques de
prediccion del bloque codificado objetivo y lo almacena en la memoria 115 de informacion de prediccion. Al mismo
tiempo, el decodificador 208 de informacién de prediccion establece el nimero N de bloques de prediccion en el
bloque codificado objetivo, basandose en el tipo de divisidn en bloques de prediccion decodificado, y restablece el
numero de bloque de prediccion objetivo i a 0 (etapa S251). A continuacion, el decodificador 208 de informacion de
prediccion determina si un bloque de prediccion objetivo es un bloque de prediccion que va a decodificarse en ultimo
lugar en el bloque codificado objetivo y si el nimero de bloques de prediccion en el bloque codificado objetivo no es
de menos de 2 (etapa S252). Por ejemplo, en el caso de N=2, la determinacién es si con i=1 y el procesamiento
avanza a la etapa S258. En el caso de N=4 ((D) de la figura 20), la determinaciéon es si con i=3. Cuando la
determinacion es no, el procesamiento avanza a la etapa S253. En la figura 3, el procesamiento avanza a la etapa
S253 cuando el bloque de prediccion objetivo es el bloque T1 de prediccion; el procesamiento avanza a la etapa
S258 cuando el bloque de prediccion objetivo es el bloque T2 de prediccion.

En la etapa S253, se decodifica la informacién de identificacion de fusiéon. Cuando la informacion de identificacion de
fusion es si (merge_flag=1) en el presente documento, la informacién de identificacion de fusién indica que la sefial
predicha del bloque de prediccion objetivo debe generarse usando un candidato para informacién de movimiento.
Por otro lado, cuando la informacion de identificacion de fusidon es no (merge_flag=0), la sefial predicha del bloque
de prediccién objetivo se genera usando la informacién de movimiento decodificada. En la siguiente etapa S254, el
decodificador 208 de informacion de prediccion determina si la informacion de identificacion de fusion indica la
decodificacion de informacion de movimiento, es decir, si el valor de merge_flag es 0. Cuando el valor decodificado
de merge_flag es 0, el decodificador 208 de informacion de prediccién decodifica la informacion de movimiento para
la generacion de la sefial predicha del bloque de prediccidon objetivo (etapa S257) y después el procesamiento
avanza a la etapa S267. Cuando el valor de merge_flag es 1, el decodificador 208 de informacion de prediccion
determina en la etapa S266 si el nUmero de candidatos para informaciéon de movimiento que va a usarse en la fusiéon
de bloques es 2, y cuando el numero de candidatos es 2, se decodifica la informacién de seleccién de bloque de
fusion y el procesamiento avanza a la etapa S256 (etapa S255). Cuando el niUmero de candidatos para informacion
de movimiento que va a usarse en la fusidon de bloques del bloque de prediccion objetivo es 1, el procesamiento
avanza a la etapa S256. En la etapa S256, cuando el numero de candidatos para informacién de movimiento es 1, el
decodificador 208 de informacion de prediccion determina la informacién de movimiento del mismo como
informacién de movimiento del bloque de prediccion objetivo. Cuando el nimero de candidatos para informacion de
movimiento es 2, el decodificador 208 de informacion de prediccién determina la informaciéon de movimiento del
bloque adyacente indicado por la informacion de seleccion de blogue de fusién, como informacion de movimiento del
bloque de prediccion objetivo.

En la etapa S258, el decodificador 208 de informacion de prediccion determina si todos los fragmentos de

informacion de movimiento ya decodificada del bloque codificado objetivo coinciden con la informacion de
movimiento de un bloque adyacente que no pertenece al bloque codificado objetivo. La descripcion de esta etapa
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S258 significa que, en el caso de N=2, la informacién de movimiento del bloque T1 de prediccién mostrado en la
figura 3 se compara con la informacion de movimiento del bloque D adyacente. Ademas, la descripcion de esta
etapa S258 significa que, en el caso de N=4 ((D) de la figura 20), el bloque de prediccién objetivo es el bloque
dividido inferior derecho y los fragmentos de informacién de movimiento de los otros tres bloques de prediccion
(superior izquierdo, superior derecho e inferior izquierdo) se comparan entre si. Cuando la determinacién es si (o
cuando los fragmentos de informacion de movimiento en comparaciéon coinciden), el nimero de candidatos para
informacion de movimiento que va a usarse en la fusion de bloques del bloque de prediccion objetivo es 0, tal como
se muestra en el ejemplo de (B) en la figura 3, el decodificador 208 de informacion de prediccion decodifica la
informacion de movimiento que va a usarse para la generacion de la sefial predicha del bloque de prediccion
objetivo, sin decodificar la informacién de fusion de bloques, y el procesamiento avanza a la etapa S267 (etapa
S262). Por otro lado, cuando la determinacién es no (o cuando los fragmentos de informacion de movimiento en
comparacion no coinciden), el procesamiento avanza a la etapa S265. En el caso de N=4, los fragmentos de
informacion de movimiento de los bloques superior derecho e inferior izquierdo en el bloque codificado objetivo son
los de bloques adyacentes al bloque de prediccion objetivo. Por este motivo, la aplicacion de fusion de bloques al
bloque de prediccidon objetivo (inferior derecho) cuando hay coincidencia de los fragmentos de informacion de
movimiento de los tres bloques de prediccion (superior izquierdo, superior derecho e inferior izquierdo) significa que
las sefiales predichas de los cuatro bloques de prediccion en el bloque codificado objetivo se generan todas a partir
de la misma informacién de movimiento. Por este motivo, en el caso en el que N=4 y en el que los fragmentos de
informacién de movimiento de los tres bloques de prediccion (superior izquierdo, superior derecho e inferior
izquierdo) son idénticos entre si, el nimero de candidatos para informacion de movimiento del bloque de prediccion
objetivo (inferior derecho) se establece a 0.

En la etapa S265, el decodificador 208 de informacion de prediccion determina si el tipo de division en bloques de
prediccion del bloque codificado objetivo es un tipo biseccional, y si la determinacién es no, el procesamiento avanza
a la etapa S253 (se omite la descripcion a continuacion en el presente documento). Cuando la determinacioén en la
etapa S265 es si, el procesamiento avanza a la etapa S259, en la que el decodificador 208 de informacion de
prediccion decodifica la informacion de identificacion de fusion. En este caso, como en el ejemplo de (A) de la figura
3, el niumero de candidatos para informacién de movimiento que va a usarse en la fusién de bloques del bloque de
prediccion objetivo es 1, y por tanto no hay necesidad de decodificar la informacién de seleccion de bloque de
fusion.

En la siguiente etapa S260, el decodificador 208 de informacion de prediccion determina si la informaciéon de
identificacion de fusion indica la decodificacion de informacion de movimiento, es decir, si el valor de merge_flag es
0. Cuando el valor decodificado de merge_flag es 0, el decodificador 208 de informacién de predicciéon decodifica la
informacion de movimiento para la generacion de la sefial predicha del bloque de prediccion objetivo (etapa S262) y
el procesamiento avanza a la etapa S267. Cuando el valor de merge_flag es 1, el procesamiento avanza a la etapa
S261. En la etapa S261, dado que el nimero de candidatos para informacién de movimiento es 1, tal como se
muestra en (A) de la figura 3, el decodificador 208 de informacion de prediccién determina la informacion de
movimiento del bloque D adyacente como informacion de movimiento del bloque de prediccidon objetivo y el
procesamiento avanza a la etapa S267.

En la etapa S267, la informacién de movimiento del bloque de prediccion restaurado se almacena en la memoria 115
de informacioén de prediccion. Posteriormente, en la etapa S263, el decodificador 208 de informacion de prediccion
determina si se completa la decodificacion para todos los bloques de prediccion en el bloque codificado objetivo (si
i=N-1); cuando i=N-1, se termina este procesamiento de decodificacion de informacion de prediccion del bloque
codificado objetivo; cuando i < N-1, se actualiza el nimero i en la etapa S264 (i=i+1) y el procesamiento vuelve a la
etapa S252 para realizar el procesamiento de decodificacion de informacién de movimiento del siguiente bloque de
prediccion.

A continuacién, se describira, usando la figura 8, un método de decodificacion predictiva de imagenes en el
dispositivo 200 de decodificacion predictiva de imagenes mostrado en la figura 6. En primer lugar, se introducen
datos comprimidos a través del terminal 201 de entrada (etapa S201). Después, el analizador 202 de datos realiza el
analisis de datos de los datos comprimidos para extraer los datos codificados de la informacién de prediccion y los
coeficientes de transformada cuantificados sobre una region objetivo de un objetivo de decodificacion. La
informacion de prediccion se codifica por el decodificador 208 de informacién de prediccion (S203).

Después de eso, basandose en la informacion de prediccion restaurada, el generador 103 de sefial predicha genera
la sefial predicha del bloque codificado objetivo (S204).

Los coeficientes de transformada cuantificados decodificados por el decodificador 207 de coeficientes de
transformada cuantificados se someten a la cuantificacion inversa en el cuantificador 203 inverso y a la
transformacion inversa en el transformador 204 inverso, para generar una sefial residual reconstruida (S205).
Después, se suma la sefial predicha generada a la sefal residual reconstruida para generar una sefial reconstruida,
y se almacena esta sefial reconstruida en la memoria 104 de tramas, para la reconstruccion del siguiente bloque
codificado objetivo (etapa S206). Si hay siguientes datos comprimidos, se llevan a cabo de manera repetida los
procedimientos de S204 a S206 (S207) para procesar todos los datos hasta el ultimo.
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Anteriormente se describieron los ejemplos en los que el nimero de bloques adyacentes al bloque de prediccion no
es de mas de 2, y a continuacion se centrara la atencién en situaciones en las que el nimero de bloques adyacentes
en contacto con limites de bloques superior e izquierdo a un bloque de prediccién no es de menos de 3.

El ejemplo de la figura 3 se referia al caso en el que habia dos bloques adyacentes en contacto con un bloque de
prediccion, pero hay situaciones en las que un bloque de prediccion esta en contacto con dos o mas bloques
adyacentes, dependiendo de combinaciones de los tipos de divisién en bloques de prediccion de un bloque de
codificacion y bloques adyacentes al mismo. La figura 9 muestra un ejemplo en el que tres bloques adyacentes
estan en contacto con un bloque de prediccién. Se describira el bloque 301 en la figura 20 como ejemplo en el
presente documento, pero la misma descripcion también se aplica a los bloques 302, 304, 305, 306 y 307.

En (A) y (B) de la figura 9, un bloque 400 codificado objetivo tiene dos bloques de prediccion resultantes de la
biseccion vertical del bloque 400, mientras que un bloque 401 en contacto con el lado izquierdo del bloque T1 de
prediccion se biseca de manera horizontal (o se divide en dos bloques superior e inferior). Por este motivo, el bloque
T1 de prediccidon esta en contacto con tres bloques A, B y C adyacentes. En este caso, cuando se determina de
manera preliminar en el lado de codificacion y en el lado de decodificacion que los bloques adyacentes estan
representados por dos bloques A y B adyacentes en contacto con la esquina superior izquierda del bloque de
prediccion objetivo, el nimero de bloques adyacentes siempre se limita a 2 y por tanto puede aplicarse la técnica
descrita anteriormente.

Por otro lado, también es posible emplear una técnica de bisecar de manera practicamente horizontal el bloque T1
de prediccion segun el tipo de division en bloques de prediccion del bloque 401 adyacente, tal como se muestra en
(B) de la figura 9. En este caso, el bloque T1 de prediccion objetivo se divide para dar los bloques T1ay T1b y la
sefial predicha del bloque T1a y la sefial predicha de T1b se generan usando dos fragmentos de informacion de
movimiento que pertenecen a los bloques A y C adyacentes, respectivamente.

En este caso, la informacion de seleccion de bloque de fusién puede codificarse de manera eficiente sin cambio en
la configuracion de la informacion de fusion de bloques, mediante una regla tal que los candidatos seleccionados
para informacion de seleccion de blogue de fusion son dos fragmentos de la informacion de movimiento del bloque B
adyacente en (A) de la figura 9 y la combinacion de fragmentos de informacion de movimiento de los bloques Ay C
adyacentes en (B) de la figura 9.

Por otro lado, en el caso en el que se identifica cualquiera de (A) de la figura 9 y (B) de la figura 9 mediante la
informacion de seleccion de bloque de fusion y en el que se selecciona (B) de la figura 9, también es posible adoptar
un método de transmitir ademas segunda informacion de identificacion de fusién para cada bloque virtual e
identificar la generacion de la sefial predicha del bloque virtual basandose en la informacion de movimiento del
bloque adyacente, o codificacion/decodificacion de la informacién de movimiento.

También es posible adoptar un método sin divisiéon del bloque T1 de prediccion en el que los candidatos
seleccionados para la informacion de seleccion de bloque de fusidon en el bloque T1 de prediccidon son tres
fragmentos de informacion de movimiento de los bloques A, B y C adyacentes y en el que la informacion de
movimiento que va a usarse en la generacion de la sefial predicha de T1 se selecciona de los tres fragmentos de
informacion, pero en este caso se necesitan los siguientes cambios.

1. Se afiade un flujo de “adquirir el tipo de division en bloques de prediccion del bloque adyacente y derivar el
numero de bloques adyacentes al bloque de prediccion” antes de la etapa S164 en la figura 4 y la etapa S266 en la
figura 7.

2. La etapa S164 en la figura 4 y la etapa S266 en la figura 7 se cambian a “;Hay dos o mas fragmentos de
informaciéon de movimiento de candidatos seleccionados?”

3. La informacion de seleccion de bloque de fusidon se extiende a informacién para seleccionar uno de tres o mas
candidatos.

Este procesamiento de fusion de bloques mostrado en (A) y (B) de la figura 9 puede implementarse extendiendo la
etapa S256 en la figura 7 al procesamiento mostrado en la figura 11. En primer lugar, en la etapa S256a, se
adquiere el tipo de division en bloques de prediccién de un bloque codificado en contacto con el bloque de
prediccion objetivo. En la siguiente etapa S256b, el nimero M de bloques de prediccién adyacentes a limites de
blogue indicados por la informacién de seleccion de bloque de fusiéon decodificada se deriva a partir del tipo de
divisiéon en bloques de prediccion adquirido. Por ejemplo, en el caso de (B) de la figura 9, M=2. Ademas, en la etapa
S256¢, se determina si el valor de M es mayor de 1 (M > 1). En el caso de M > 1, el bloque de prediccion objetivo se
divide en M bloques virtuales, y fragmentos de informacion de movimiento de M bloques adyacentes se establecen a
los M bloques virtuales divididos (también puede contemplarse que se envie adicionalmente informacion de
identificacion de fusién para cada bloque virtual y se determine si debe decodificarse la informacion de movimiento).
En el caso de M=1, la informacién de movimiento de un bloque adyacente que sirve como candidato para fusion de
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bloques se establece a la informacion de movimiento del bloque de prediccion objetivo.

Segun las figuras 7 y 11 tal como se describid anteriormente, la seleccion de candidato para informaciéon de
movimiento en el ejemplo de la figura 9 se lleva a cabo basandose en los fragmentos de informacion a continuacion.

1) El nimero de bloques de prediccién ya codificados/ya decodificados en el bloque codificado objetivo
2) El tipo de division en bloques de prediccion del bloque codificado objetivo
3) El tipo de division en bloques de prediccion del bloque adyacente al bloque de prediccion objetivo

De esta manera, la informacion de 3), que no se usa en la seleccion de candidato para informacion de movimiento
en el ejemplo de la figura 3, se usa en los casos en los que hay tres o mas candidatos para informacion de
movimiento.

(C) de la figura 9 muestra un ejemplo en el que el bloque adyacente al lado izquierdo del bloque 400 de prediccion
se biseca de manera asimétrica. En este caso, también es posible adoptar la técnica de bisecar de manera
virtualmente horizontal el bloque T1 de prediccidon segun el tipo de division en bloques de prediccion del bloque 401
adyacente (en los bloques T1a y T1b). Concretamente, la sefial predicha del bloque de prediccion objetivo T1 puede
generarse usando una combinacion de fragmentos de informacion de movimiento de bloques A y C adyacentes en
(C) de la figura 9 como candidatos para informacion de movimiento para la fusion de bloques del bloque T1 de
prediccion.

En casos en los que el tipo de division en bloques de prediccién del bloque de codificacion es un tipo en el que el
numero de bloques de prediccion es 1 como el bloque 300 en la figura 20, tal como se muestra en (D) a (F) de la
figura 9, también es posible aplicar la técnica de dividir de manera virtualmente horizontal el bloque T1 de prediccion
(blogue 400) segun el tipo de divisiéon en bloques de prediccion del bloque 401 adyacente (division en una pluralidad
de bloques dispuestos en la direccion vertical), y generar la sefial predicha para cada bloque. Ademas, en casos en
los que el bloque 402 adyacente se divide de manera vertical (en una pluralidad de bloques dispuestos en la
direccion horizontal), que no se muestran, es posible aplicar una técnica de dividir de manera virtualmente vertical el
bloque T1 de prediccion (bloque 400) segun el tipo de division en bloques de prediccion del bloque 402 adyacente y
generar la sefial predicha para cada bloque.

En casos en los que un bloque adyacente al bloque de prediccion incluye un bloque sometido a prediccién intra-
imagen (intra), también es posible aplicar la técnica de dividir virtualmente el bloque de prediccién y generar la sefal
predicha, determinando de manera preliminar reglas. (A) a (F) de la figura 10 muestran ejemplos en los que un
bloque sometido a prediccion intra-imagen (intra) se incluye en una pluralidad de bloques A, C, E y G adyacentes en
contacto con el lado izquierdo del bloque de prediccion. Basandose en el tipo de division en bloques de prediccion
del bloque adyacente y el modo de prediccion (prediccion inter-imagen/intra-imagen) en la informacion de prediccion,
el bloque sometido a prediccion intra-imagen en el bloque adyacente se integra de manera virtual con un bloque
sometido a prediccion inter-imagen con informacion de movimiento (lineas gruesas en el dibujo). En estos ejemplos,
un bloque sometido a prediccion intra-imagen se integra de manera virtual con un bloque sometido a prediccion
inter-imagen que esta mas préximo de la esquina superior izquierda del bloque adyacente y que es el mas préximo
al bloque intra-imagen. Como consecuencia, el bloque T1 de prediccién se divide de manera virtual segun el niumero
de bloques sometidos a prediccion inter-imagen en el bloque adyacente, tal como se muestra en (A) a (F) de la
figura 10. De esta manera, incluso en los casos en los que el bloque adyacente incluye un bloque sometido a
prediccion intra-imagen (intra), la generacion de la sefial predicha mediante fusién de bloques puede llevarse a cabo
usando la informacion de movimiento del bloque sometido a prediccién inter-imagen en el bloque adyacente.

No hay restricciones sobre las reglas de integracion del bloque sometido a prediccion intra-imagen con el bloque
sometido a prediccion inter-imagen en el bloque adyacente. Puede contemplarse que se preparan una pluralidad de
reglas tal como se describié anteriormente y se selecciona una regla para cada trama o para cada segmento para
implementar la codificacién. En este caso, la seleccién de un candidato para informaciéon de movimiento se lleva a
cabo basandose en los fragmentos de informacién a continuacion.

1) El niumero de bloques de prediccion ya codificados/ya decodificados en el bloque de codificacion/codificado
objetivo

2) El tipo de division en bloques de prediccion del bloque de codificacion/codificado objetivo
3) El tipo de division en bloques de prediccion del bloque adyacente al bloque de prediccion objetivo

5) El modo de prediccion (prediccion intra-imagen/prediccion inter-imagen) del bloque adyacente al bloque de
prediccion objetivo

La figura 12 muestra ejemplos en los que el bloque 400 de codificacion y el bloque 402 adyacente de manera similar
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se bisecan de manera vertical pero sus formas de division son diferentes. En estos ejemplos, el bloque T1 de
prediccion (bloque que incluye los bloques T1a 'y T1b) en (A) de la figura 12 y el bloque T2 de prediccion (bloque que
incluye los bloques T2a y T2b) en (B) de la figura 12 también tienen tres bloques adyacentes. Para T1 en (A) de la
figura 12, el flujo de procesamiento de la figura 11 se aplica a la etapa S256 en la figura 7, mediante lo cual se
vuelve factible ejecutar la fusién de bloques estableciendo fragmentos de informacion de movimiento de bloques Ba
y Bb en bloques T1a y T1b respectivos que resultan de la biseccion vertical virtual del bloque T1 de prediccion. Para
T2 en (B) de la figura 12, se aplica un flujo de procesamiento de la figura 13 descrita a continuacion a la etapa S261
en la figura 7, mediante lo cual se vuelve factible ejecutar la fusidon de bloques estableciendo fragmentos de
informacion de movimiento de bloques Ba y Bb en bloques T2a y T2b respectivos que resultan de la biseccion
vertical virtual del bloque T2 de prediccién. En esta ocasion, también es posible adoptar el método de transmitir
segunda informacion de identificacion de fusion para cada bloque virtual e identificar o bien generacion de la sefial
predicha del bloque virtual basandose en la informacion de movimiento del bloque adyacente o bien
codificacion/decodificacion de informacion de movimiento.

También es posible adoptar un método en el que el bloque T2 de prediccién no se divide, dos fragmentos de
informaciéon de movimiento del bloque Ba y el bloque Bb se definen como candidatos para informacion de
movimiento que van a usarse en la fusion de blogues del bloque T2 de prediccién, y uno de los fragmentos de
informacion de movimiento del bloque Ba y el bloque Bb se selecciona como informacién de movimiento que va a
usarse en la generacion de la sefial predicha de T2, pero en ese caso, es necesario extender el flujo de la figura 7 tal
como se describe a continuacion.

1. Se suma un flujo de “adquirir el tipo de division en bloques de prediccion del bloque adyacente y derivar el nimero
de bloques adyacente al bloque de prediccion” después de la etapa S158 en la figura 4 y después de la etapa S259
en la figura 7.

2. La etapa S159 en la figura 4 y la etapa S260 en la figura 7 se cambian a “;Hay dos o mas fragmentos de
informacién de movimiento de candidatos seleccionados?”

3. Una etapa de realizar codificacion/decodificacién de informacion de seleccién de bloques se suma después de la
etapa S159 en la figura 4 y después de la etapa S260 en la figura 7.

El flujo de la figura 13 a continuacion se describira. En la figura 13, en primer lugar en la etapa S261a, se adquiere el
tipo de division en bloques de prediccion del bloque codificado en contacto con el bloque de prediccion objetivo. En
la siguiente etapa S261b, el numero M de bloques de prediccion adyacentes a limites de bloque en contacto con el
bloque adyacente no perteneciente al bloque codificado objetivo deriva del tipo adquirido de divisidon en bloques de
prediccion. Por ejemplo, en el caso mostrado en (B) de la figura 12, M=2. Ademas, se determina en la etapa S261c
si el valor de M es mayor de 1 (M > 1). En el caso de M > 1, el bloque de prediccion objetivo se divide en M bloques
virtuales y se establecen fragmentos de informacion de movimiento de M bloques adyacentes en los M bloques
virtuales divididos (también es posible enviar adicionalmente la informacién de identificacion de fusion para cada
bloque virtual y determinar si la informacién de movimiento va a decodificarse). En el caso de M=1, la informacién de
movimiento del bloque adyacente como candidato para la fusién de bloques se establece como la informacion de
movimiento del bloque de prediccion objetivo.

Segun las figuras 12 y 13 tal como se describid anteriormente, la seleccién de un candidato para informacion de
movimiento en el ejemplo de la figura 11 se lleva a cabo basandose en los fragmentos de informacion a
continuacion.

1) El nimero de bloques de prediccion ya codificados/ya decodificados en el bloque de codificacion/codificado
objetivo

2) El tipo de division en bloques de prediccion del bloque de codificacion/codificado objetivo

3) El tipo de division en bloques de prediccion del bloque adyacente al bloque de prediccion objetivo

Debe observarse que aunque la figura 11 describid el ejemplo de division vertical, el mismo procesamiento es
también aplicable a ejemplos de division horizontal (division en una pluralidad de bloques dispuestos en la direccion
vertical) como bloques 306 y 307 en la figura 20.

Es posible adoptar modificaciones adicionales descritas a continuacion.

(Candidatos para informacion de movimiento)

En la descripcion anterior, los fragmentos de informacion de movimiento de bloques en contacto con el lado superior
y el lado izquierdo del bloque de prediccion se definieron como candidatos para la fusién de bloques, pero también

es posible establecer una limitacion basandose en los tipos de divisidon en bloques de predicciéon del bloque de
codificacién/codificado objetivo y bloques adyacentes, tal como se muestra en (A) y (B) de la figura 14 y (A) de la
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figura 15. (A) y (B) de la figura 14 muestran ejemplos en los que hay dos bloques adyacentes y en los que la
informacion de movimiento de bloques adyacentes en el lado en contacto con dos o mas bloques adyacentes del
lado superior y el lado izquierdo del bloque de prediccion se excluye de los candidatos para la fusion de bloques. En
este caso, no hay necesidad de codificar la informacion de seleccion de bloques de fusién, lo que puede reducir la
informacion adicional. Los candidatos para informacién de movimiento que van a usarse en la fusiéon de bloques del
bloque T1 de prediccion en (A) de la figura 14 y el bloque T1 de prediccién en (B) de la figura 14 se determina que
son fragmentos de informacién de movimiento del bloque B y el bloque A, respectivamente.

(A) de la figura 15 muestra una técnica de seleccionar automaticamente candidatos para informacion de movimiento
que van a usarse en la fusion de bloques de los bloques T1y T2 de prediccion, basandose en el tipo de division en
bloques de prediccién del bloque de codificacion/codificado objetivo.

(B) de la figura 15 muestra un ejemplo en el que el bloque de prediccion al que se aplica la fusiéon de bloques esta
limitado segun el tipo de division en bloques de prediccion del bloque de codificacion objetivo y el numero de
bloques ya codificados/ya decodificados en el bloque de codificacion objetivo. En el ejemplo mostrado en la figura 3,
cuando la informacién de movimiento del bloque T1 coincide con la del bloque D, la informacién de movimiento del
bloque D se excluye de los candidatos para informacién de movimiento que van a usarse en la fusién de bloques del
bloque T2; mientras, en el caso mostrado en (A) de la figura 15, sin comparacién entre la informacién de movimiento
del bloque T1 y la informacion de movimiento del bloque D, el bloque D se excluye de los candidatos para la fusién
de bloques, basandose en el nimero de bloques de prediccidon ya codificados/decodificados en el bloque de
codificacién/codificado objetivo. De esta manera, el bloque de prediccién al que se aplica la fusion de bloques puede
estar limitado mediante el nimero de vectores de movimiento que van a codificarse en el bloque de codificacion
objetivo.

Ademas, también es posible imponer una limitacién, segun los tamafios de bloque de dos bloques adyacentes en
contacto con la esquina superior izquierda del bloque de prediccion y el tamafio de bloque del bloque de prediccion.
Por ejemplo, cuando el tamafio del lado derecho del bloque adyacente en contacto con el lado izquierdo del bloque
de prediccién objetivo es mas pequefio que un tamafio preestablecido (por ejemplo, la mitad o la cuarta parte de la
longitud del lado izquierdo del bloque de prediccion), la informacién de movimiento del bloque adyacente puede
excluirse de los candidatos para la fusion de bloques del bloque de prediccién objetivo.

Cuando se establece la limitacion en candidatos para informacién de movimiento tal como se describid
anteriormente, la cantidad de cdédigo de informacion de fusion de bloques puede reducirse.

(Seleccioén de candidato para informacion de movimiento)

La seleccion de candidato para informacion de movimiento se lleva a cabo basandose en los fragmentos de
informacién a continuacién, pero un método de uso de la informaciéon no esta limitado a los métodos descritos
anteriormente. Los medios para seleccionar los candidatos para informacion de movimiento usando estos
fragmentos de informacién pueden implementarse mediante las configuraciones de la figura 1y la figura 6.

1) El nimero de bloques de prediccion ya codificados/ya decodificados en el bloque de codificacion/codificado
objetivo

2) El tipo de division en bloques de prediccion del bloque de codificacion/codificado objetivo
3) El tipo de division en blogues de prediccion del bloque adyacente al bloque de prediccion objetivo

4) La informacion de movimiento de bloques de prediccion ya codificados/ya decodificados en el bloque de
codificacién/codificado objetivo

5) La informacion de movimiento y modo de prediccion (prediccion intra-imagen/prediccion inter-imagen) del bloque
adyacente al bloque de prediccién objetivo

(Codificacion de bloque de prediccion)

En la descripcion descrita anteriormente, la codificacién/decodificacion de los bloques de predicciéon en el bloque de
codificacion se lleva a cabo en un orden de barrido por tramas, pero la selecciéon de candidato para informacién de
movimiento que va a usarse en la fusion de bloques descrita anteriormente es también aplicable a casos en los que
los bloques de prediccion se codifican/decodifican en cualquier orden. Por ejemplo, en el ejemplo de la figura 3, en el
que el bloque T2 de prediccion del bloque de codificacion/codificado objetivo 400 se codifica/decodifica en primer
lugar, el vector de movimiento del bloque T2 de prediccion no se incluye como candidato para informacion de
movimiento que va a usarse en la fusion de bloques del bloque T1 de prediccion.

(Forma de bloque)
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En la descripcion descrita anteriormente, las regiones parciales en el bloque de codificacion eran siempre
rectangulares, pero pueden tener cualquier forma. En este caso, puede incluirse informacion de forma en la
informacién de prediccion del bloque de codificacion.

(Transformador y transformador inverso)

El procedimiento de transformacién de la sefial residual puede llevarse a cabo en un tamarfio de bloque fijo, o el
procedimiento de transformacion puede llevarse a cabo después de que una regidon objetivo se subdivide segun
regiones parciales.

(Informacion de prediccion)

En la descripcion descrita anteriormente, el método de generacion de la sefial predicha se describié como prediccion
inter-imagen (prediccion usando el vector de movimiento e informacién de trama de referencia), pero el método de
generacion de la sefal predicha no esta limitado a esto. El procedimiento de generacion de sefal predicha
mencionado anteriormente es también aplicable a la prediccion intra-imagen y el método de prediccion que incluye
compensacion de luminancia o similar. En este caso, la informaciéon de prediccién contiene informacién de modo,
parametros de compensacién de luminancia, etcétera.

En la figura 10, el bloque sometido a prediccion intra-imagen en el bloque adyacente se integra de manera virtual
con el bloque sometido a prediccion inter-imagen, pero también es posible adoptar un método en el que el bloque de
prediccion se divide de manera virtual, independientemente del modo de prediccién del bloque adyacente, y se
predicen sefiales parciales en el bloque de prediccion mediante prediccion intra-imagen.

(Sefal de color)

La descripcién anterior no contiene una descripciéon particular del formato de color, pero el procedimiento de
generacion de seial predicha también puede llevarse a cabo para sefial de color o sefal de diferencia de color,
independientemente de la sefial de luminancia. El procedimiento de generacion de sefal predicha también puede
llevarse a cabo en sincronismo con el procedimiento de sefial de luminancia.

(Procedimiento de eliminacién de ruido de bloque)

Aunque la descripcién anterior no establece nada, la imagen reconstruida puede someterse a un procedimiento de
eliminacion de ruido de bloque y en ese caso, se prefiere realizar el procedimiento de eliminacion de ruido para
porciones de limite de regiones parciales. En los casos en los que el bloque de prediccion se divide de manera
virtual en los ejemplos mostrados en las figuras 9, 10 y 12, el procedimiento de eliminacidon de ruido de bloque
también puede aplicarse a un limite entre bloques divididos de manera virtual.

El método de codificacion predictiva de imagenes y el método de decodificacion predictiva de imagenes segun las
realizaciones de la presente invencion también pueden proporcionarse almacenados en forma de programas en un
medio de grabacion. Los ejemplos de medios de grabacion incluyen medios de grabacién tales como disquetes
(floppy disk, marca registrada), CD-ROM, DVD o ROM, o memorias de semiconductor, o similares.

La figura 16 es un diagrama de bloques que muestra modulos de un programa que pueden ejecutar el método de
codificacion predictiva de imagenes. El programa P100 de codificacion predictiva de imagenes esta dotado del
modulo P101 de division en bloques, el médulo P102 de estimacion de informacion de movimiento, el médulo P103
de generacion de sefial predicha, el modulo P104 de almacenamiento, el médulo P105 de resta, el modulo P106 de
transformada, el mdédulo P107 de cuantificacion, el médulo P108 de cuantificacion inversa, el modulo P109 de
transformada inversa, el modulo P110 de suma, el médulo P111 de codificaciéon de coeficientes de transformada
cuantificados, el médulo P112 de seleccion de tipo de division de prediccion, el médulo P113 de almacenamiento de
informacion de prediccion y el modulo P114 de codificacion de informacion de prediccion. Las funciones
implementadas tras la ejecucion de los modulos respectivos mediante un ordenador son iguales a las funciones del
dispositivo 100 de codificacion predictiva de imagenes mencionado anteriormente. Concretamente, el médulo P101
de division en bloques, el médulo P102 de estimacion de informacion de movimiento, el médulo P103 de generacion
de sefial predicha, el médulo P104 de almacenamiento, el médulo P105 de resta, el médulo P106 de transformada,
el moédulo P107 de cuantificacion, el moédulo P108 de cuantificacion inversa, el médulo P109 de transformada
inversa, el médulo P110 de suma, el médulo P111 de codificacion de coeficientes de transformada cuantificados, el
modulo P112 de seleccion de tipo de division de prediccion, el médulo P113 de almacenamiento de informacion de
prediccion y el médulo P114 de codificacion de informacion de prediccion hacen que el ordenador ejecute las
mismas funciones que el divisor 102 en bloques, el estimador 114 de informaciéon de movimiento, el generador 103
de sefal predicha, la memoria 104 de tramas, el restador 105, el transformador 106, el cuantificador 107, el
cuantificador 108 inverso, el transformador 109 inverso, el sumador 110, el codificador 111 de coeficientes de
transformada cuantificados, el selector 113 de tipo de divisién en bloques de prediccion, la memoria 115 de
informacion de prediccion y el codificador 116 de informacion de prediccion, respectivamente.
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La figura 17 es un diagrama de bloques que muestra modulos de un programa que pueden ejecutar el método de
decodificacion predictiva de imagenes. El programa P200 de decodificacion predictiva de imagenes esta dotado del
moédulo P201 de decodificacion de coeficientes de transformada cuantificados, el médulo P202 de decodificacion de
informacién de prediccion, el modulo P113 de almacenamiento de informacién de prediccién, el médulo P206 de
cuantificacion inversa, el médulo P207 de transformada inversa, el médulo P208 de suma, el médulo P103 de
generacion de sefal predicha y el médulo P104 de almacenamiento.

Las funciones implementadas tras la ejecucion de los mdédulos respectivos son las mismas que las de los
componentes respectivos del dispositivo 200 de decodificacion predictiva de imagenes mencionado anteriormente.
Concretamente, el médulo P201 de decodificacion de coeficientes de transformada cuantificados, el médulo P202 de
decodificacion de informacién de prediccion, el médulo P113 de almacenamiento de informacién de prediccion, el
moédulo P206 de cuantificacion inversa, el médulo P207 de transformada inversa, el médulo P208 de suma, el
moédulo P103 de generacion de sefal predicha y el médulo P104 de almacenamiento hacen que el ordenador
ejecute las mismas funciones que el decodificador 207 de coeficientes de transformada cuantificados, el
decodificador 208 de informacion de prediccion, la memoria 115 de informacién de prediccién, el cuantificador
inverso 203, el transformador 204 inverso, el sumador 205, el generador 103 de sefal predicha y la memoria 104 de
tramas, respectivamente.

El programa P100 de codificacion predictiva de imagenes o el programa P200 de decodificacion predictiva de
imagenes configurados tal como se describié anteriormente se almacena en un medio SM de grabacion y se ejecuta
mediante el ordenador descrito a continuacion.

La figura 18 es un dibujo que muestra una configuracion de hardware del ordenador para ejecutar los programas
grabados en el medio de grabacion y la figura 19 una vista en perspectiva del ordenador para ejecutar los programas
almacenados en el medio de grabacion. Los equipos para ejecutar los programas almacenados en el medio de
grabacion no estan limitados a ordenadores, sino que pueden ser un reproductor de DVD, un decodificador, un
teléfono movil, o similar dotado de una CPU y configurado para realizar procesamiento y control basado en software.

Tal como se muestra en la figura 19, el ordenador C10 esta dotado de un dispositivo C12 de lectura tal como una
unidad de disquete, una unidad de CD-ROM o una unidad de disco de DVD, una memoria (RAM) C14 de trabajo en
la que reside un sistema operativo, una memoria C16 para almacenar programas almacenados en el medio SM de
grabacion, un dispositivo C18 de monitor tal como un elemento de visualizacion, un ratén C20 y un teclado C22
como dispositivos de entrada, un dispositivo C24 de comunicacion para la transmision y recepcion de datos y otros,
y una CPU C26 para controlar la ejecucion de programas. Cuando el medio SM de grabacion se pone en el
dispositivo C12 de lectura, el ordenador C10 se vuelve accesible para el programa de codificacion/decodificacion
predictiva de imagenes almacenado en el medio SM de grabacion, a través del dispositivo C12 de lectura, y se
vuelve capaz de funcionar como el dispositivo de codificacion de imagenes o el dispositivo de decodificacion de
imagenes segun la realizacién de la presente invencion, basandose en el programa de codificacion o decodificacion
de imagenes.

Tal como se muestra en la figura 18, el programa de codificacion predictiva de imagenes y el programa de
decodificacion de imagenes pueden proporcionarse en forma de la sefial CW de datos informaticos superpuesta
sobre una onda portadora, a través de una red. En este caso, el ordenador C10 se vuelve capaz de ejecutar el
programa de codificacion predictiva de imagenes o el programa de decodificacion predictiva de imagenes después
de que el programa de codificacién predictiva de imagenes o el programa de decodificacion de imagenes recibido
por el dispositivo C24 de comunicacion se almacena en la memoria C16.

A continuacion se describira todavia otra realizacion. La figura 24 es un dibujo que muestra esquematicamente una
configuracion de un dispositivo de codificacion de video segun una realizacion. El dispositivo 10 de codificacion de
video mostrado en la figura 24 esta dotado del divisor 501 en bloques, el generador 502 de subdivision, la memoria
503 de tramas, el detector 504 de movimiento, el generador 505 de sefial predicha, el predictor 506 de movimiento,
el restador 507, el generador 508 de sefial residual, el transformador 509, el cuantificador 510, el cuantificador 511
inverso, el transformador 512 inverso, el sumador 513 y el codificador 514 por entropia. Una sefal de imagen de
entrada (sefial de video) alimentada a este dispositivo 10 de codificacion de video se compone de una secuencia
temporal de sefiales de imagen de unidades de trama (denominadas a continuacion en el presente documento
sefiales de imagen de trama).

El divisor 501 en bloques selecciona de manera secuencial sefiales de imagen de trama, o imagenes de entrada que
sirven como objetivos de codificacion de la sefial de imagen de entrada alimentada a través de la linea L501. El
divisor 501 en bloques divide una imagen de entrada en una pluralidad de divisiones, o bloques. El divisor 501 en
bloques selecciona de manera secuencial la pluralidad de bloques como bloques objetivo de codificacion y emite
una sefal de pixeles de cada uno de los bloques objetivo (denominado a continuacion en el presente documento
una sefal de bloque objetivo) a través de la linea L502.

En el dispositivo 10 de codificacion de video, se lleva a cabo el procesamiento de codificacién descrito a
continuacion en unidades de bloque. El divisor 501 en bloques puede dividir, por ejemplo, una imagen de entrada en
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una pluralidad de bloques que tienen, cada uno, 8x8 pixeles. Sin embargo, los bloques pueden tener cualquier
tamario y forma. Los bloques pueden ser, por ejemplo, bloques que tienen, cada uno, 32316 pixeles o bloques que
consisten, cada uno, en 16x64 pixeles.

El generador 502 de subdivision divide un bloque objetivo alimentado a través de la linea L502, en una pluralidad de
subdivisiones. La figura 25 es un dibujo para explicar la generacion de subdivisiones. Tal como se muestra en la
figura 25, el generador 502 de subdivision divide el bloque P objetivo en dos subdivisiones SP1 y SP2 mediante una
linea recta Ln expresada mediante la expresion lineal de la formula (1).

y=mx+k (1)

Por ejemplo, el generador 502 de subdivisién puede estar configurado de la siguiente manera: con cambios de los
parametros m y k, obtiene una sefial predicha de la subdivision SP1 y una sefial predicha de la subdivision SP2, y
determina m y k que minimizan un error entre la sefial predicha de la subdivision SP1 y una sefial de imagen de la
subdivision SP1 y un error entre la sefial predicha de la subdivision SP2 y una sefial de imagen de la subdivision
SP2, como parametros de la linea recta Ln.

El generador 502 de subdivision emite los parametros m y k en la férmula (1) asi determinada, como informacién de
forma para especificar las formas de las subdivisiones en el bloque P objetivo, es decir, como informacion de forma
para especificar las formas de la primera subdivision SP1 y la segunda subdivision SP2, a través de la linea L504.

La expresion lineal que expresa la linea recta Ln puede ser una cualquiera. Por ejemplo, la linea recta Ln puede ser
una expresada mediante la formula (2).

y = -x/tan6 + p/sen® (2)
En este caso, la informacion de formaes 0 y p.

La informacion de forma puede ser informacion indicativa de dos puntos arbitrarios por los que pasa la linea recta
Ln, por ejemplo, corta entre la linea recta y los limites del bloque P. El bloque no siempre tiene que dividirse
mediante una linea recta, sino que pueden generarse las subdivisiones basandose en un patrén seleccionado de
una pluralidad de patrones preparados de antemano. En este caso, informacién tal como un indice para especificar
el patrén seleccionado puede usarse como informacién de forma.

En la descripcion a continuacion, se establecen coordenadas con un origen en la posicion mas arriba y mas a la
izquierda del bloque objetivo, una subdivisién que incluye el pixel mas arriba y mas a la izquierda en el bloque P
objetivo se define como una primera subdivision, y el otro como una segunda subdivision. Sin embargo, se indica
que cualquier método de definicion es aplicable en el presente documento: por ejemplo, una subdivision que no
incluye la posicion del centro en el bloque objetivo puede definirse como una primera subdivision, y el otro como una
segunda subdivision. En este caso, la informacion de forma puede ser informacién de interseccion de limites de
blogue o informacién de identificacion de patron.

La memoria 503 de tramas almacena sefiales de imagen anteriormente reconstruidas alimentadas a través de la
linea L505, es decir, sefiales de imagen de trama que se han codificado en el pasado (que se denominaran a
continuacion en el presente documento sefiales de imagen de trama de referencia). La memoria 503 de tramas
emite sefal de imagen de trama de referencia a través de la linea L506.

El detector 504 de movimiento recibe la sefial de bloque objetivo alimentada a través de la linea L502, la informacion
de forma del bloque alimentada a través de la linea L504, y las sefiales de imagen de trama de referencia
alimentadas a través de la linea L506. El detector 504 de movimiento busca sefiales de imagen en un intervalo
predeterminado de las sefales de imagen de trama de referencia, para una sefal similar a una sefial de imagen de
una subdivisién que sirve como objetivo de procesamiento, y calcula un vector de movimiento. Este vector de
movimiento es una cantidad de desplazamiento espacial entre una region en una sefial de imagen de trama de
referencia que tiene una sefal de pixeles similar a la sefial de imagen de la subdivision que sirve como objetivo de
procesamiento, y el bloque objetivo. El detector 504 de movimiento emite el vector de movimiento asi calculado, a
través de la linea L507.

El detector 504 de movimiento puede estar configurado, al mismo tiempo, también para detectar un vector de
movimiento para un bloque objetivo y determinar si va a generarse una sefal predicha para cada una de dos
subdivisiones que resultan de la division del bloque objetivo. Esta determinacion puede ser una determinacion tal
que si un error entre la sefal predicha del blogue objetivo y la sefial de imagen del bloque objetivo es mas pequefio
que los errores entre las sefiales predichas de dos subdivisiones generadas mediante la division del bloque objetivo,
y las sefales de imagen de las dos subdivisiones, el bloque objetivo no se divide en las subdivisiones. Cuando se
realiza esta determinacion, se codifica informacién indicativa del resultado de la determinacién como informacion de
aplicabilidad de divisién y la informacion de forma puede codificarse solo si la informacion de aplicabilidad de division
indica que un bloque objetivo va a dividirse en subdivisiones.

26



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2 785 606 T3

El generador 505 de sefial predicha genera la sefial predicha de la sefial de imagen de la subdivisién que sirve como
objetivo de procesamiento, basandose en el vector de movimiento alimentado a través de la linea L507 y la
informacion de forma de bloque alimentada a través de la linea L504, desde la sefal de imagen en el intervalo
predeterminado de la sefial de imagen de trama de referencia alimentada a través de la linea L506.

El generador 505 de sefal predicha combina las sefiales predichas de las subdivisiones respectivas en el bloque
objetivo para generar la sefial predicha del bloque objetivo. El generador 505 de sefal predicha emite la sefial
predicha asi generada, a través de la linea L508. La sefal predicha puede generarse mediante prediccion intra-
imagen, en vez de la prediccion inter-imagen.

El predictor 506 de movimiento genera un predictor de vector de movimiento de una subdivision objetivo de
procesamiento en un bloque objetivo, basandose en la informacion de forma de bloque alimentada a través de la
linea L504, el vector de movimiento alimentado a través de la linea L507, y un vector de movimiento de un bloque
anterior en el orden a la subdivision objetivo de procesamiento o un vector de movimiento de una regién parcial ya
procesada que es una subdivision. El predictor 506 de movimiento emite el predictor de vector de movimiento asi
generado, a través de la linea L509.

El predictor 506 de movimiento puede seleccionar un predictor de vector de movimiento de una pluralidad de
candidatos para predictor de vector de movimiento. En este caso, el predictor 506 de movimiento también emite
informacion de indicacion para especificar el predictor de vector de movimiento seleccionado, a través de la linea
L510. Si los candidatos para predictor de vector de movimiento de la subdivision objetivo de procesamiento se
reducen a uno segun una regla predeterminada compartida con el lado de decodificador, puede omitirse la salida de
la informacion de indicacion.

El restador 507 resta el predictor de vector de movimiento alimentado a través de la linea L509, del vector de
movimiento de la subdivision objetivo de procesamiento alimentada a través de la linea L507, para generar un vector
de movimiento diferencial. El restador 507 emite el vector de movimiento diferencial asi generado, a través de la
linea L511.

El generador 508 de sefal residual resta la sefial predicha del bloque objetivo alimentado a través de la linea L508,
de la sefial de bloque objetivo alimentada a través de la linea L502, para generar una sefial residual. El generador
508 de senal residual emite la sefial residual asi generada, a través de la linea L512.

El transformador 509 realiza la transformacién ortogonal de la sefial residual alimentado a través de la linea L512,
para generar coeficientes de transformada. El transformador 509 emite los coeficientes de transformada asi
generados, a través de la linea L513. Esta transformacion ortogonal puede realizarse, por ejemplo, mediante DCT.
Sin embargo, la transformacion usada mediante el transformador 509 puede ser cualquier transformacion.

El cuantificador 510 cuantifica los coeficientes de transformada alimentados a través de la linea L513, para generar
coeficientes de transformada cuantificados. El cuantificador 510 emite los coeficientes de transformada cuantificados
asi generados, a través de la linea L514.

El cuantificador 511 inverso realiza la cuantificacion inversa de los coeficientes de transformada cuantificados
alimentados a través de la linea L514, para generar coeficientes de transformada cuantificados de manera inversa.
El cuantificador 511 inverso emite los coeficientes de transformada cuantificados de manera inversa asi generados,
a través de la linea L515.

El transformador 512 inverso realiza la transformacion ortogonal inversa de los coeficientes de transformada
cuantificados de manera inversa alimentados a través de la linea L515, para generar una sefial residual
reconstruida. El transformador 512 inverso emite la sefial residual reconstruida asi generada, a través de la linea
L516. La transformacioén inversa usada mediante el transformador 512 inverso es un procedimiento simétrico con la
transformacion del transformador 509.

La transformacién no es siempre esencial, y el dispositivo de codificacion de video no siempre tiene que estar
dotado del transformador 509 y el transformador 512 inverso. Asimismo, la cuantificacion no es siempre esencial, y
el dispositivo de codificacion de video no siempre tiene que estar dotado del cuantificador 510 y el cuantificador 511
inverso.

El sumador 513 suma la sefial residual reconstruida introducida a través de la linea L516, a la sefial predicha del
bloque objetivo alimentado a través de la linea L508, para generar una sefal de imagen reconstruida. EI sumador
513 emite la sefial de imagen reconstruida como una sefial de imagen anteriormente reconstruida a través de la
linea L505.

El codificador 514 por entropia codifica los coeficientes de transformada cuantificados alimentados a través de la
linea L514, la informacién de forma del bloque objetivo alimentado a través de la linea L504, la informacién de
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indicacion del predictor de vector de movimiento alimentada a través de la linea L510, y el vector de movimiento
diferencial alimentado a través de la linea L511. El codificador 514 por entropia multiplexa cédigos generados
mediante codificacion, para generar un flujo comprimido, y luego emite el flujo comprimido a través de la linea L517.

El codificador 514 por entropia puede usar cualquier método de codificacién tal como la codificacion aritmética o la
codificaciéon por longitud de series. El codificador 514 por entropia puede determinar de manera adaptativa una
probabilidad de aparicion en la codificacion aritmética de la informacién de indicacion del predictor de vector de
movimiento alimentada a través de la linea L510, basandose en la informacién de forma del bloque objetivo
alimentada a través de la linea L504. Por ejemplo, el codificador 514 por entropia puede establecer un valor alto
como probabilidad de aparicion de la informacion de indicacion para indicar un vector de movimiento de una region
parcial en contacto con una subdivisidon objetivo de procesamiento.

La figura 26 es un dibujo que muestra una configuracion del predictor de movimiento segun una realizacién. Tal
como se muestra en la figura 26, el predictor 506 de movimiento tiene una memoria 5061 de vectores de
movimiento, un generador 5062 de candidato de referencia de movimiento y un generador 5063 de predictor de
vector de movimiento.

La memoria 5061 de vectores de movimiento almacena vectores de movimiento de regiones parciales anteriormente
procesadas y emite los vectores de movimiento anteriormente codificados a través de la linea L5061, para
derivacion de un predictor de vector de movimiento de una subdivision objetivo de procesamiento.

El generador 5062 de candidato de referencia de movimiento genera candidatos para predictor de vector de
movimiento a partir de los vectores de movimiento de las regiones parciales alimentados a través de la linea L5061,
mediante un método descrito a continuacién, basandose en la informacion de forma alimentada a través de la linea
L504. El generador 5062 de candidato de referencia de movimiento emite los candidatos para predictor de vector de
movimiento asi generados, a través de la linea L5062.

El generador 5063 de predictor de vector de movimiento selecciona un candidato que minimiza la diferencia con
respecto al vector de movimiento de la subdivision objetivo de procesamiento, de los candidatos para predictor de
vector de movimiento alimentados a través de la linea L5062. El generador 5063 de predictor de vector de
movimiento emite el candidato seleccionado como un predictor de vector de movimiento a través de la linea L509.
También emite la informacion de indicacion para especificar el candidato seleccionado, a través de la linea L510.

Si el numero de candidatos generado en el generador de candidato de referencia de movimiento se limita a uno,
puede omitirse la salida de la informacidon de indicacion. No hay restricciones sobre un método para limitar el nimero
de candidatos a uno, sino que puede aplicarse cualquier método, por ejemplo, tal como un método de uso de un
valor intermedio de tres candidatos, un método de uso de un promedio de dos candidatos, y un método de definicion
de un orden prioridad para la seleccién de uno de una pluralidad de candidatos.

A continuacion se describira el funcionamiento del dispositivo 10 de codificacion de video y también se describira un
método de codificacion de video segun una realizacion. La figura 27 es un diagrama de flujo del método de
codificacion de video segun una realizacion.

En una realizacion, tal como se muestra en la figura 27, el divisor 501 en bloques divide en primer lugar una imagen
de entrada en una pluralidad de bloques, en la etapa S501. En la siguiente etapa S502, el generador 502 de
subdivision divide un bloque objetivo en una pluralidad de subdivisiones, tal como se describid anteriormente. El
generador 502 de subdivision también genera la informacion de forma tal como se describié anteriormente.

En la etapa S503, el detector 504 de movimiento luego obtiene un vector de movimiento de una subdivisién objetivo
de procesamiento, tal como se describié anteriormente. En la posterior etapa S504, el generador 505 de sefial
predicha genera una sefial predicha del bloque objetivo, usando los vectores de movimiento de las subdivisiones
respectivas en el bloque objetivo y las sefiales de imagen de trama de referencia, tal como se describio
anteriormente.

En la etapa S505, el predictor 506 de movimiento luego obtiene un predictor de vector de movimiento. Ademas, el
predictor 506 de movimiento genera la informacién de indicacion para especificar un candidato seleccionado de una
pluralidad de candidatos para predictor de vector de movimiento. Los detalles del procedimiento de esta etapa S505
se describiran mas adelante. En la posterior etapa S506, el restador 507 calcula la diferencia entre el vector de
movimiento de cada subbloque y el predictor de vector de movimiento para generar un vector de movimiento
diferencial tal como se describi6é anteriormente.

En la etapa S507, el generador 508 de sefial residual luego obtiene la diferencia entre la sefial de imagen del bloque
objetivo y la sefial predicha para generar una sefial residual. En la posterior etapa S508, el transformador 509 realiza
la transformacion ortogonal de la sefal residual para generar coeficientes de transformada. En la posterior etapa
S509, el cuantificador 510 cuantifica los coeficientes de transformada para generar coeficientes de transformada
cuantificados. En la posterior etapa S510, el cuantificador 511 inverso realiza la cuantificaciéon inversa de los
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coeficientes de transformada cuantificados para generar coeficientes de transformada cuantificados de manera
inversa. En la posterior etapa S511, el transformador 512 inverso realiza la transformacién inversa de los
coeficientes de transformada cuantificados de manera inversa para generar una sefal residual reconstruida.

En la etapa S512, el sumador 513 luego suma la sefial predicha del bloque objetivo a la sefal residual reconstruida
para generar una sefal de imagen reconstruida. En la posterior etapa S513, la sefial de imagen reconstruida se
almacena como una sefal de imagen anteriormente reconstruida en la memoria 503 de tramas.

En la etapa S514, el codificador 514 por entropia luego codifica los coeficientes de transformada cuantificados, la
informacion de forma del bloque objetivo, la informacion de indicacion del predictor de vector de movimiento y el
vector de movimiento diferencial.

En la siguiente etapa S515, se determina si se han procesado todos los bloques. Si no se completa el
procesamiento para todos los bloques, se continda el procesamiento desde la etapa S502 para un bloque no
procesado como objetivo. Por otro lado, si se completa el procesamiento para todos los bloques, se termina el
procesamiento.

A continuacion se describira el funcionamiento del predictor 506 de movimiento con mas detalle. La figura 28 es un
diagrama de flujo que muestra el procedimiento del predictor de movimiento segin una realizacion. El predictor 506
de movimiento emite el predictor de vector de movimiento (a continuacion en el presente documento PMV) y la
informacion de indicacion para especificar PMV, segun el diagrama de flujo mostrado en la figura 28.

En el procedimiento del predictor 506 de movimiento, tal como se muestra en la figura 28, el valor del contador i se
establece en primer lugar a 0, en la etapa S505-1. Se supone a continuacion que el procedimiento para la primera
subdivision se lleva a cabo con i=0 y el procedimiento para la segunda subdivision se lleva a cabo con i=1.

A continuacion, la etapa S505-2 es para generar candidatos para PMV de una subdivision objetivo de procesamiento
a partir de vectores de movimiento de regiones parciales anteriormente procesadas, segun un método descrito a
continuacion. El nimero de candidatos para PMV es de dos en el presente ejemplo. Concretamente, pueden
establecerse candidatos para PMV de la siguiente manera: un vector de movimiento de una region parcial
anteriormente procesada ubicada a la izquierda de la subdivision objetivo de procesamiento y un vector de
movimiento de una regidon parcial anteriormente procesada ubicada por encima de la subdivision objetivo de
procesamiento se establecen como candidatos para el predictor de vector de movimiento de la subdivisiéon objetivo
de procesamiento. En la etapa S505-2, se establece el numero de candidatos generados en Ncand.

A continuacion, en la etapa S505-3, se determina si NCand es “0”. Cuando NCand es “0” (Si), el procesamiento
avanza a la etapa S505-4. Cuando NCand no es “0” (No), el procesamiento avanza a la etapa S505-5.

En la etapa S505-4, PMV se establece a un vector nulo y el procesamiento avanza a la etapa S505-10. En esta
ocasion, PMV puede establecerse en un vector de movimiento de un bloque predeterminado, un vector de
movimiento de una region parcial procesada inmediatamente antes de la subdivision objetivo de procesamiento, o
similar, en vez del vector nulo.

En la etapa S505-5, se determina si NCand es “1”. Cuando NCand es “1” (Si), el procesamiento avanza a la etapa
S505-10. Cuando NCand no es “1” (No), el procesamiento avanza a la etapa S505-6.

En la etapa S505-6, se selecciona un PMV de los candidatos para PMV generados en la etapa S505-2. EI PMV que
va a seleccionarse puede ser un candidato que minimiza la diferencia con respecto al vector de movimiento de la
subdivision objetivo de procesamiento.

A continuacién, S505-7 es para determinar si el PMV seleccionado en la etapa S505-6 es un candidato a la
izquierda, es decir, un vector de movimiento de la region parcial a la izquierda. Cuando el PMV seleccionado en la
etapa S505-6 es el candidato a la izquierda (Si), el procesamiento avanza a la etapa S505-8. Cuando el PMV
seleccionado en la etapa S505-6 no es el candidato a la izquierda (No), el procesamiento avanza a la etapa S505-9.

En la etapa S505-8, la informacion de indicacion pmv_left_flag=1 para indicar que se emite el PMV es el vector de
movimiento de la regidn parcial ubicada a la izquierda de la subdivisidn objetivo de procesamiento. Por otro lado, en
la etapa S505-9 la informacion de indicacion pmv_left_flag=0 para indicar que se emite el PMV es el vector de
movimiento de la regidn parcial ubicada por encima de la subdivision objetivo de procesamiento.

A continuacion, en la etapa S505-10, se emite el PMV que queda como candidato. En la posterior etapa S505-11, se
suma “1” al valor del contador i.

A continuacion, en la etapa S505-12, se determina si el valor del contador i es menor de “2”. Cuando el valor del

contador i es menor de “2” (Si), el procesamiento avanza a la etapa S505-2. Cuando el valor del contador i no es
menor de “2” (No), se termina el procesamiento.
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Si la etapa S505-2 esta configurada para limitar el nimero de candidatos generados a uno, pueden omitirse las
etapas S505-5, S505-6, S505-7, S505-8 y S505-9. No hay restricciones sobre este método de limitacion, pero es
posible adoptar, por ejemplo, un método tal como un método de uso de un valor intermedio de tres candidatos, un
método de uso de un promedio de dos candidatos, o un método de determinacién de un orden de prioridad para la
seleccion de uno de una pluralidad de candidatos, tal como se describié anteriormente en la descripcion del
generador 5063 de predictor de vector de movimiento. En la configuracion en la que el nimero de candidatos
generados en la etapa S505-2 esta limitado a uno, cuando NCand no es “0” en la etapa S505-3 (No), el
procesamiento avanza a la etapa S505-10.

A continuacion se describira el método de generacion de candidatos para el predictor de vector de movimiento de la
subdivision objetivo de procesamiento en la etapa S505-2 con mas detalle. La figura 29 es un dibujo que muestra un
ejemplo de subdivisiones de un bloque objetivo y regiones parciales circundantes.

El generador 5062 de candidato de referencia de movimiento, tal como se muestra en la figura 29, se refiere a la
region U1 parcial y la regiéon L1 parcial para la primera subdivision SP1 y, cuando cada una de las regiones parciales
es una que se ha procesado mediante prediccion inter-imagen, el generador 5062 de candidato de referencia de
movimiento emplea el vector de movimiento de la regién parcial como candidato para el predictor de vector de
movimiento de la primera subdivision SP1. De manera similar, el generador 5062 de candidato de referencia de
movimiento se refiere una region U2 parcial o region L2 parcial para la segunda subdivision para generar candidatos
para el predictor de vector de movimiento de la segunda subdivision. Las regiones U1, L1, U2 y L2 parciales en el
presente documento son bloques o subdivisiones alrededor del bloque P objetivo y regiones que sirven como
unidades de generacion de la sefal predicha. Las regiones parciales pueden ser bloques preparados para la
generacion de candidatos para el predictor de vector de movimiento (por ejemplo, bloques generados mediante
division en una unica forma), independientemente de las unidades de generacioén de la sefial predicha.

La region U1 parcial es una region parcial que incluye un pixel Pi1(0,-1) adyacente por encima del pixel mas arriba 'y
mas a la izquierda F(0,0) de la primera subdivision SP1, que es una region parcial anteriormente procesada en
contacto con la subdivisiéon SP1. La region L1 parcial es una region parcial que incluye un pixel Pi2(-1,0) adyacente
a la izquierda al pixel mas arriba y mas a la izquierda F(0,0) de la primera subdivisién SP1, que es una regién parcial
en contacto con la primera subdivision SP1. La region U2 parcial es una region parcial adyacente a la derecha a una
region parcial que incluye un pixel Pi3(x1,-1), que es una region parcial en contacto con el eje x. La regién L2 parcial
es una region parcial adyacente por debajo de una region parcial que incluye un pixel Pi4(-1,y1), que es una region
parcial en contacto con el eje y.

La coordenada x x1 del pixel Pi3 y la coordenada y y1 del pixel Pi4 pueden calcularse mediante la férmula (3) y la
férmula (4).

x1 = techo(-k/m) (3)

y1 = techo(k) (4)
Las formulas (3) y (4) son férmulas obtenidas aplicando la funcién techo(z) a valores que resultan de la sustitucion
de y=0 y x=0, respectivamente, en la expresion lineal (1) para expresar una linea de extension Ln de un limite como
division entre la primera subdivision SP1 y la segunda subdivision SP2. La funcidn techo(z) se denomina una funcién

de techo, que es una funcioén para derivar un nimero entero minimo de no menos de z, para el nimero real z.

Puede emplearse una funcion de suelo en vez de la funcién techo. La funcién suelo(z) se denomina una funcién de
suelo, que es una funcién para derivar un nimero entero maximo de no mas de z, para el nimero real z.

Ademas, x1 e y1 pueden calcularse mediante las férmulas (5) y (6).
x1 = techo(-1-k/m) (5)
y1 = techo(-m+k) (6)

Las formulas (5) y (6) son férmulas obtenidas aplicando la funcién techo(z) a valores que resultan de la sustitucion
de y=-1y x=-1, respectivamente, en la férmula (1).

Si las regiones parciales U2 y L2 existen se determinan tal como se describe a continuacion. Las condiciones para la
existencia de la region U2 parcial son que esté en una imagen y que se satisfaga la formula (7). Las condiciones
para la existencia de la region L2 parcial son que esté en una imagen y que se satisfaga la formula (8).

0<x1 (7)

0<vy1 (8)
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Cuando no se satisface la condicién de la formula (7), la region L2 parcial existe entre la segunda subdivision SP2 y
la regiéon U2 parcial. En ese caso, la regién U2 parcial mas distante de la segunda subdivision SP2 que la region L2
parcial mas proxima a la segunda subdivision SP2 es menos habitual que tenga un vector de movimiento préximo al
de la segunda subdivision SP2. En este caso, el vector de movimiento de la region U2 parcial puede excluirse de los
candidatos para el predictor de vector de movimiento mediante la condicién de la féormula (7).

Asimismo, cuando no se satisface la condicion de la formula (8), la region U2 parcial existe entre la segunda
subdivision SP2 y la region L2 parcial. En ese caso, la region L2 parcial mas distante de la segunda subdivision SP2
que la region U2 parcial mas préoxima a la segunda subdivision SP2 es menos habitual que tenga un vector de
movimiento proximo al de la segunda subdivision SP2. En ese caso, el vector de movimiento de la regién U2 parcial
puede excluirse de los candidatos para el predictor de vector de movimiento mediante la condicién de la férmula (8).

En un ejemplo, las condiciones definidas mediante las formulas (9) y (10) a continuacion pueden usarse en vez de
las condiciones de las formulas (7) y (8).

0 < x1 < blocksizeX 9)
0 < y1 < blocksizeY (10)

En este caso, blocksizeX y blocksizeY son el nimero de pixeles horizontales y el nUmero de pixeles verticales en el
bloque P objetivo. Por ejemplo, cuando el bloque P objetivo es un bloque de 8x8 pixeles, blocksizeX=8 y
blocksizeY=8.

Usando la condicién de la férmula (9) o la féormula (10), es posible excluir de los candidatos para el predictor de
vector de movimiento, un vector de movimiento de una regién parcial que no tiene contacto con la segunda
subdivision SP2, de la regién U2 parcial y la region L2 parcial. Esto permite sélo candidatos para el predictor de
vector de movimiento con precisién de prediccién concebiblemente alta de que queden.

Cuando las regiones U1, L1, U2 y L2 parciales se establecen tal como se describié anteriormente, se generan
candidatos para el predictor de vector de movimiento de cada subdivisién a partir de vectores de movimiento de
regiones parciales anteriormente procesadas ubicadas en el mismo lado con respecto a la linea de extension del
limite entre subdivisiones.

Siempre que los candidatos para el predictor de vector de movimiento de la subdivision SP2 se generan a partir de
vectores de movimiento de regiones parciales en el mismo dominio que la subdivisién SP2 con respecto a la linea de
extension Ln del limite entre la subdivision SP2 y las otras subdivisiones del bloque objetivo que incluye la
subdivision SP2, el método de generacion del predictor de vector de movimiento no esta limitado al de la realizacién
descrita anteriormente. Por ejemplo, la region U2 parcial puede ser una region parcial que incluye el pixel Pi3 y la
region L2 parcial puede ser una region parcial que incluye el pixel Pi4.

Puede sumarse una condicion de que toda la regién parcial esta presente en el mismo dominio que la subdivision
SP2 con respecto a la linea Ln como condicién para el vector de movimiento de la region parcial que va a sumarse a
candidatos para el predictor de vector de movimiento de la subdivision SP2. En este caso, es posible emplear, por
ejemplo, un método de inspeccion de posiciones de todas las esquinas de la region parcial.

Aunque una region parcial no se incluya por completo en el mismo dominio que una subdivisién con respecto a la
linea de extension, el vector de movimiento de la region parcial puede emplearse como candidato para el predictor
de vector de movimiento de la subdivision. La figura 30 es un dibujo que muestra otro ejemplo de subdivisiones de
un bloque objetivo y regiones parciales circundantes. Tal como se muestra as un ejemplo en la figura 30, pueden
usarse vectores de movimiento de regiones Ra, Rg, Rg ¥ Re parciales como candidatos para el predictor de vector de
movimiento de la primera subdivision SP1. Un predictor de vector de movimiento de region RE parcial puede
sumarse a candidatos para el predictor de vector de movimiento de la segunda subdivisién SP2.

En la descripcion sobre las figuras 28 y 29, el numero de vectores de movimiento que sirven como candidatos para
el predictor de vector de movimiento fue como maximo de dos, pero también es posible seleccionar dos de los
vectores de movimiento obtenidos mediante cualquiera de las condiciones descritas anteriormente. Por ejemplo, el
vector de movimiento de la region U2 parcial mostrada en la figura 29, y un vector de movimiento de una region
parcial adyacente a la regién U2 parcial puede seleccionarse como candidatos para el predictor de vector de
movimiento. Asimismo, el vector de movimiento de la region L2 parcial y un vector de movimiento de una region
parcial adyacente a la region U2 parcial pueden seleccionarse como candidatos para el predictor de vector de
movimiento. Ademas, pueden seleccionarse tres 0 mas vectores de movimiento como candidatos para el predictor
de vector de movimiento a partir de los vectores de movimiento especificados mediante cualquiera de las
condiciones descritas anteriormente. Ademas, puede sumarse un promedio o una mediana de una pluralidad de
candidatos para el predictor de vector de movimiento a candidatos para el predictor de vector de movimiento.
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La informacién de forma de bloque puede usarse como método para limitar el nimero de candidatos para el
predictor de vector de movimiento generado en la etapa S505-2 en la figura 28 a como maximo uno. Por ejemplo, de
las regiones parciales codificadas anteriormente en contacto con una subdivisién objetivo de procesamiento, puede
sumarse un vector de movimiento de una regién parcial con una longitud maxima de una porcién en contacto con la
subdivision como candidato para el predictor de vector de movimiento. También es posible emplear un vector de
movimiento de una region parcial codificada anteriormente con una distancia mas corta minima de una subdivision
objetivo de procesamiento, como candidato para el predictor de vector de movimiento de la subdivision.

Los métodos de generacion descritos anteriormente de candidatos para el predictor de vector de movimiento pueden
aplicarse a subdivisiones de cualquier forma. La figura 31 es un dibujo que muestra ejemplos adicionales de
subdivisiones de un bloque objetivo y regiones parciales circundantes. (A) de la figura 31 muestra subdivisiones
definidas mediante una linea Ln con una coordenada de ordenada en el origen y una pendiente diferentes de las de
la linea Ln mostrada en la figura 29. (B) de la figura 31 muestra subdivisiones definidas mediante una linea Ln con
una pendiente aproximadamente simétrica con la de la linea Ln con respecto al eje y y con una coordenada de
ordenada en el origen diferente de la de la linea Ln mostrada en la figura 29. (C) de la figura 31 muestra
subdivisiones definidas mediante dos lineas Ln1 y Ln2. (D) de la figura 31 muestra subdivisiones definidas mediante
dos lineas Ln1 y Ln2 que se cortan entre si. Cuando la linea de extension del limite tal como se muestra en (A) a (D)
de la figura 31 se usa como referencia, las regiones L2 y U2 parciales con vectores de movimiento que pueden ser
candidatos para el predictor de vector de movimiento de la subdivision SP2 pueden especificarse mediante los
métodos de generacion mencionados anteriormente de candidatos para el predictor de vector de movimiento.

Se indica que las subdivisiones no estan limitadas so6lo a aquellas divididas mediante una linea recta. Por ejemplo,
en el caso en el que las formas de las subdivisiones se seleccionan de patrones predeterminados, puede usarse un
vector de movimiento de una region parcial codificada anteriormente perteneciente al mismo dominio que una
subdivision objetivo de procesamiento con respecto a una linea de extension de un limite entre subdivisiones, como
candidato para el predictor de vector de movimiento. Si se definen de manera preliminar patrones de formas de
subdivision, también es posible determinar de manera preliminar una region parcial con un vector de movimiento que
va a adoptarse como candidato para el predictor de vector de movimiento, para cada patréon de forma. Los patrones
pueden incluir los patrones para dividir un bloque objetivo en subdivisiones rectangulares.

El método de seleccién mencionado anteriormente del predictor de vector de movimiento también puede aplicarse
como método de seleccion de un vector de movimiento en la generacion de una sefial predicha de una subdivision
objetivo de procesamiento usando vectores de movimiento de regiones parciales codificadas anteriormente.
Concretamente, la sefial predicha de la subdivisién objetivo de procesamiento puede generarse usando el predictor
de vector de movimiento seleccionado en la etapa S505-2 en la figura 28. En este caso, no hay necesidad de
codificacion del vector de movimiento diferencial y, por tanto, el predictor de vector de movimiento emitido desde el
predictor 506 de movimiento no se emite al restador 507 sino al generador 505 de sefal predicha.

Ademas, el dispositivo 10 de codificacion de video puede estar configurado para determinar si el vector de
movimiento diferencial va a codificarse, y para codificar informacién de aplicacion para especificar el resultado de la
determinacion. En esta modificacion, el predictor 506 de movimiento puede incluir una funcién para conmutar la
salida del predictor de vector de movimiento o bien al restador 507 o bien al generador 505 de sefal predicha,
basandose en la informacién de aplicacion.

En esta modificaciéon, es desfavorable que los vectores de movimiento de todas las subdivisiones en un bloque
objetivo se vuelvan idénticos entre si, porque la division del bloque objetivo se vuelve insignificante. Concretamente,
en la ocasion de generacion de los candidatos para vector de movimiento de una subdivision objetivo de
procesamiento en la etapa S505-2 en la figura 28, un vector de movimiento de una subdivision codificada
anteriormente en el bloque objetivo puede excluirse de los candidatos. Por ejemplo, en el caso en el que el bloque
objetivo se divide en dos subdivisiones y en el que el vector de movimiento de las primeras subdivisiones se codifica
en primer lugar, el vector de movimiento de las primeras subdivisiones se excluye de los candidatos para el predictor
de vector de movimiento de las segundas subdivisiones. Si el vector de movimiento de las primeras subdivisiones es
el mismo que el de la region U2 parcial, el vector de movimiento de la region U2 parcial no tiene que usarse en la
generacion del predictor de vector de movimiento de la segunda subdivision.

Si se indica si el vector de movimiento diferencial va a codificarse, la probabilidad de apariciéon en la codificacion
aritmética de la informacion de aplicacion anteriormente mencionada puede determinarse de manera adaptativa
segun la informacion de forma de subdivision. Por ejemplo, puede establecerse la probabilidad de aparicién para la
informacién de aplicacion para indicar que el vector de movimiento diferencial de la primera subdivisién no se
codifica, mayor que para la informacion de aplicaciéon para indicar que el vector de movimiento diferencial de la
segunda subdivisién no se codifica. El motivo para esto es el siguiente: la segunda subdivision puede no tener
contacto con cualquier region parcial codificada anteriormente, mientras que la primera subdivisién siempre tiene
contacto con una region parcial codificada anteriormente; por tanto, el establecimiento de las probabilidades de
aparicion tal como se describié anteriormente puede reducir la cantidad de cédigo de la informacion de aplicacion.

El efecto de una realizacion se describira con referencia a la figura 32 que muestra un ejemplo de division de un

32



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2 785 606 T3

bloque objetivo en subdivisiones rectangulares, por simplicidad. En este ejemplo, el bloque P objetivo se divide en
una subdivision SP1 a la izquierda y una subdivision SP2 a la derecha mediante una linea recta Ln. En este ejemplo,
un vector de movimiento de la primera subdivision SP1 y un vector de movimiento de una regién Rg parcial son
candidatos para el predictor de vector de movimiento de la segunda subdivision SP2.

En el ejemplo mostrado en la figura 32, si se genera la sefial predicha de la segunda subdivision SP2 usando el
vector de movimiento de la primera subdivision SP1, la sefial predicha de la primera subdivision SP1 y la sefal
predicha de la segunda subdivision SP2 se generaran usando el mismo vector de movimiento, que hace que la
division del blogue objetivo en dos subdivisiones sea insignificante. Por este motivo, la sefial predicha de la segunda
subdivision SP2 puede generarse usando el vector de movimiento de la regién RB parcial por encima de la
subdivision SP2. En el ejemplo mostrado en la figura 32, por tanto, se determina de manera preliminar entre el
dispositivo de codificacion y el dispositivo de decodificacion que la sefial predicha de la segunda subdivision SP2 va
a generarse usando el vector de movimiento de la regidon Rg parcial, lo que reduce los candidatos para el predictor
de vector de movimiento y que elimina la necesidad de transmitir informacién de indicacion para indicar un predictor
de vector de movimiento de una pluralidad de candidatos para el predictor de vector de movimiento.

Ademas, se comenta un método para el dispositivo 10 de codificacion de video para determinar si es necesario
codificar el vector de movimiento diferencial (en el que el predictor 506 de movimiento conmuta la salida del predictor
de vector de movimiento o bien al restador 507 o bien al generador 505 de sefal predicha basandose en la
informacion de aplicacion). En este momento, si el vector de movimiento de la region Rg parcial es el mismo que el
de la primera subdivision SP1, la seleccién de cualquiera de los dos candidatos para el predictor de vector de
movimiento da como resultado el mismo predictor de vector de movimiento de la segunda subdivision SP2 que el
vector de movimiento de la primera subdivision SP1. Por tanto, se determina de manera preliminar entre el
dispositivo de codificacion y el dispositivo de decodificacion que si los dos candidatos para predictor de vector de
movimiento son idénticos entre si, la sefal predicha de la segunda subdivision SP2 va a generarse mediante el
vector de movimiento que resulta de la suma del vector de movimiento diferencial y el predictor de vector de
movimiento, que elimina la necesidad de transmitir la informacién de aplicaciéon para indicar si el vector de
movimiento diferencial va a codificarse, ademas de la informacion de indicacion.

En casos en los que un bloque objetivo se divide en tres 0 mas subdivisiones tal como se muestra en la figura 33, la
division del bloque objetivo es significativa si la primera subdivision SP1, la segunda subdivision SP2 vy la tercera
subdivision SP3 tienen el mismo vector de movimiento y la cuarta subdivision SP4 soélo tiene un vector de
movimiento diferente. En tales casos, por tanto, la sefial predicha de la segunda subdivision SP2 y la sefial predicha
de la tercera subdivisiéon SP3 pueden generarse usando el vector de movimiento de la primera subdivision SP1, en
vez de los vectores de movimiento de la region Rg parcial y la region Re parcial, respectivamente. Sin embargo, para
la cuarta subdivision SP4, si los vectores de movimiento de la segunda subdivision SP2 y la tercera subdivision SP3
son iguales, dos candidatos para el predictor de vector de movimiento se vuelven idénticos entre si; por tanto,
determinando de manera preliminar una regla entre el dispositivo de codificacion y el dispositivo de decodificacion,
se vuelve innecesario transmitir la informacién de indicaciéon para indicar un predictor de vector de movimiento.
Ademas, si la primera subdivision SP1, la segunda subdivision SP2 y la tercera subdivision SP3 tienen el mismo
vector de movimiento y si la sefial predicha de la cuarta subdivision SP4 se genera usando el vector de movimiento
de la segunda subdivision SP2 o la tercera subdivision SP3, las cuatro subdivisiones tendran todas el mismo vector
de movimiento; por tanto, determinando de manera preliminar una regla entre el dispositivo de codificacion y el
dispositivo de decodificacién, también se vuelve innecesario transmitir la informacién de aplicacién para indicar si el
vector de movimiento diferencial va a codificarse, ademas de la informacion de indicacion.

A continuacion se describira un dispositivo de decodificacion de video segun una realizacion. La figura 34 es un
dibujo que muestra esquematicamente una configuracion del dispositivo de decodificacion de video segun una
realizacion. El dispositivo 20 de decodificacion de video mostrado en la figura 34 es un dispositivo que puede
generar una secuencia de video mediante la decodificacion de un flujo comprimido generado mediante el dispositivo
10 de codificacién de video.

Tal como se muestra en la figura 34, el dispositivo 20 de decodificacion de video esta dotado del decodificador 601
de datos, el predictor 602 de movimiento, el sumador 603, el cuantificador 604 inverso, el transformador 605 inverso,
la memoria 606 de tramas, el generador 607 de sefial predicha y el sumador 608.

El decodificador 601 de datos analiza una entrada de flujo comprimido a través de la linea L601. El decodificador
601 de datos realiza de manera secuencial el procesamiento descrito a continuacién, para cada bloque como
objetivo de decodificacion (a continuacion en el presente documento un bloque objetivo).

El decodificador 601 de datos decodifica datos codificados asociados con el bloque objetivo en el flujo comprimido
para restaurar los coeficientes de transformada cuantificados del bloque objetivo, y emite los coeficientes de
transformada cuantificados a través de la linea L602. El decodificador 601 de datos también decodifica datos
codificados para restaurar la informacion de forma del bloque objetivo, y emite la informacion de forma a través de la
linea L603. En esta ocasion, se restaura la informacion de aplicabilidad de division para indicar si se necesita dividir
el bloque objetivo, y si la informacion de aplicabilidad de divisién no indica necesidad de dividir del bloque objetivo,

33



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2 785 606 T3

no tiene que restaurarse la informacion de forma.

El decodificador 601 de datos también decodifica los datos codificados para restaurar la informacion de indicacion
para cada subdivision en el bloque objetivo, es decir, la informacién para indicar uno de una pluralidad de candidatos
para predictor de vector de movimiento, y emite la informacién de indicacién a través de la linea L604. El
decodificador 601 de datos también decodifica los datos codificados para restaurar el vector de movimiento
diferencial del bloque objetivo, y emite el vector de movimiento diferencial a través de la linea L605. Ademas, el
decodificador 601 de datos puede determinar de manera adaptiva la probabilidad de apariciéon en la decodificacion
de datos codificados en el momento de restaurar la informacion de indicacion del predictor de vector de movimiento,
basandose en la informacion de forma del bloque objetivo. Un método para implementarlo puede ser, por ejemplo,
establecer una probabilidad de aparicion superior para la informacién de indicacion para indicar un vector de
movimiento de una region parcial en contacto con una subdivision objetivo de procesamiento, como predictor de
vector de movimiento.

El predictor 602 de movimiento genera un predictor de vector de movimiento de una subdivision objetivo de
procesamiento, basandose en la informacion de forma alimentada a través de la linea L603 y vectores de
movimiento de regiones parciales anteriores en un orden de procesamiento, alimentados a través de la linea L606, y
basandose en la informacion de indicacion alimentada a través de la linea L604, y emite el predictor de vector de
movimiento a través de la linea L607. Restringiendo los candidatos para el predictor de vector de movimiento a uno
mediante un método predeterminado, también es posible omitir la introduccién de la informacién de indicacion.

El sumador 603 suma el predictor de vector de movimiento alimentado a través de la linea L607, al vector de
movimiento diferencial alimentado a través de la linea L605, para generar un vector de movimiento de un bloque
objetivo o un vector de movimiento de una subdivision en el bloque objetivo, y emite el vector de movimiento a través
de la linea L606.

El cuantificador 604 inverso realiza la cuantificacion inversa de los coeficientes de transformada cuantificados
alimentados a través de la linea L602, para generar coeficientes de transformada cuantificados de manera inversa.
El cuantificador 604 inverso emite los coeficientes de transformada cuantificados de manera inversa asi generados,
a través de la linea L608.

El transformador 605 inverso realiza la transformacion ortogonal inversa de los coeficientes de transformada
cuantificados de manera inversa alimentados a través de la linea L608, para generar una sefial residual
reconstruida. El transformador 605 inverso emite la sefial residual reconstruida asi generada, a través de la linea
L609.

Si la sefial residual reconstruida generada no es una sometida a cuantificacion, no se necesita dotar el dispositivo 20
de decodificacion de video del cuantificador 604 inverso. De manera similar, si la sefal residual reconstruida
generada no es una sometida a transformacion, no se necesita dotar el dispositivo 20 de decodificacion de video del
transformador 605 inverso.

La memoria 606 de tramas almacena sefiales de imagen anteriormente reconstruidas alimentadas a través de la
linea L610, es decir, sefiales de imagen de trama anteriores en el orden de procesamiento con respecto a la imagen
de entrada objetivo de procesamiento (que se denominaran a continuacion en el presente documento sefiales de
imagen de trama de referencia). Ademas, la memoria 606 de tramas emite las sefiales de imagen de trama de
referencia a través de la linea L611.

El generador 607 de sefial predicha genera una sefial predicha de cada imagen de subdivision en el bloque objetivo,
basandose en el vector de movimiento alimentado a través de la linea L606 y la informacion de forma alimentada a
través de la linea L603, a partir de una sefial de imagen en un intervalo predeterminado de las sefiales de imagen de
trama de referencia alimentadas a través de la linea L611. El generador 607 de sefal predicha emite la sefial
predicha asi generada, a través de la linea L612. Aunque se omite la descripcion en la presente memoria
descriptiva, la sefial predicha puede generarse mediante prediccion intra-imagen ademas de la prediccion inter-
imagen.

El sumador 608 suma la sefial residual reconstruida alimentada a través de la linea L609, a la sefial predicha del
bloque objetivo alimentado a través de la linea L612, para generar una sefal de imagen reconstruida. EI sumador
608 emite la sefial de imagen reconstruida a través de la linea L610.

La figura 35 es un dibujo que muestra una configuracion del predictor de movimiento segun una realizacién. Tal
como se muestra en la figura 35, el predictor 602 de movimiento tiene una memoria 6021 de vectores de
movimiento, un generador 6022 de candidato de referencia de movimiento y un generador 6023 de predictor de
vector de movimiento.

La memoria 6021 de vectores de movimiento almacena vectores de movimiento alimentados a través de la linea
L606. Los vectores de movimiento almacenados en la memoria 6021 de vectores de movimiento son vectores de
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movimiento de regiones parciales anteriormente procesadas anteriores en el orden de procesamiento con respecto
al bloque objetivo o la subdivisién objetivo de procesamiento. La memoria 6021 de vectores de movimiento emite los
vectores de movimiento almacenados a través de la linea L6021, para la derivaciéon del predictor de vector de
movimiento para la subdivision objetivo de procesamiento.

El generador 6022 de candidato de referencia de movimiento genera candidatos para el predictor de vector de
movimiento a partir de los vectores de movimiento alimentados a través de la linea L6021, mediante un método
descrito mas adelante, basandose en la informacion de forma alimentada a través de la linea L603, y los emite a
través de la linea L6022.

El generador 6023 de predictor de vector de movimiento determina un predictor de vector de movimiento, basandose
en la informacion de indicacion del predictor de vector de movimiento alimentado a través de la linea L604, a partir
de los candidatos para el predictor de vector de movimiento alimentados a través de la linea L6022, y emite el
predictor de vector de movimiento determinado a través de la linea L607. Si el nUmero de candidatos que van a
generarse en el generador de candidato de referencia de movimiento esta limitado a uno, puede omitirse la
introduccion de la informacién de indicacién para especificar el candidato que va a seleccionarse.

A continuacion se describira el funcionamiento del dispositivo 20 de decodificacién de video y un método de
decodificacién de video segun una realizacion. La figura 36 es un diagrama de flujo de un método de decodificacion
de video segun una realizaciéon. En una realizacion, tal como se muestra en la figura 36, en la etapa S621, el
decodificador 601 de datos decodifica en primer lugar los datos codificados en los datos comprimidos sobre un
bloque objetivo, tal como se describidé anteriormente, para restaurar los coeficientes de transformada cuantificados,
la informacion de forma y el vector de movimiento diferencial del bloque objetivo. En la etapa S621, pueden
restaurarse la informacién de aplicabilidad de division y la informacion de indicacion. Ademas, en la etapa S621, el
cuantificador 604 inverso puede generar los coeficientes de transformada cuantificados de manera inversa a partir
de los coeficientes de transformada cuantificados restaurados, y el transformador 605 inverso puede generar una
sefal residual reconstruida a partir de los coeficientes de transformada cuantificados de manera inversa.

En la etapa S622, el predictor 602 de movimiento determina entonces el predictor de vector de movimiento de la
etapa de objetivo de procesamiento S621, para cada etapa S621 en el bloque objetivo que sirve como objetivo de
procesamiento. En la etapa posterior S623, el sumador 603 suma el predictor de vector de movimiento de la etapa
de objetivo de procesamiento S621 al vector de movimiento diferencial para generar un vector de movimiento.

En la etapa S624, el generador 607 de sefial predicha genera entonces la sefial predicha a partir de las sefiales de
imagen de trama de referencia en la memoria 606 de tramas, usando el vector de movimiento del bloque objetivo.
En la etapa posterior S625, el sumador 608 suma la sefial predicha del bloque objetivo a la sefial residual
reconstruida para generar una sefal de imagen reconstruida.

En la etapa S626, la sefal de imagen reconstruida generada en la etapa S625 se almacena entonces como sefial de
imagen anteriormente reconstruida en la memoria 606 de tramas. En la etapa posterior S627, se determina si se
completa el procesamiento para todos los bloques. Si no se completa el procesamiento para todos los bloques, se
continda el procesamiento desde la etapa S621 usando un bloque no procesado como bloque objetivo. Por otro
lado, cuando se completa el procesamiento para todos los bloques, se termina el procesamiento.

A continuacion se describira en detalle el funcionamiento del predictor 602 de movimiento. La figura 37 es un
diagrama de flujo que muestra el procesamiento del predictor de movimiento segun una realizacion. El predictor 602
de movimiento genera el predictor de vector de movimiento, segun el diagrama de flujo mostrado en la figura 37.

En una realizacién, en la etapa S615-1, se establece el valor del contador i a “0”. A continuacién en el presente
documento se supone que el procesamiento para la primera subdivision se lleva a cabo con i=0 y el procesamiento
para la segunda subdivision se lleva a cabo con i=1.

En la siguiente etapa S615-2, dos candidatos (candidato izquierdo y candidato superior) que pueden ser el predictor
de vector de movimiento de la subdivision objetivo de procesamiento se determinan segun uno de los métodos
descritos anteriormente usando las figuras 29, 30, 31, 32 y 33, de entre los vectores de movimiento de regiones
parciales anteriores en el orden de procesamiento con respecto a la subdivision objetivo de procesamiento.

En la etapa S615-3, después se determina si el nimero NCand de candidatos generados en la etapa S615-2 es “0”.
Cuando NCand es “0” (Si), el procesamiento avanza a la etapa S615-4. Cuando NCand no es “0” (No), el
procesamiento avanza a la etapa S615-5.

En la etapa S615-4, el predictor de vector de movimiento PMV se establece a un vector nulo y el procesamiento
avanza a la etapa S615-11. En esta ocasion, también es posible establecer un vector de movimiento de un bloque
predeterminado o un vector de movimiento de una regidon parcial inmediatamente anterior en el orden de
procesamiento con respecto a la subdivision objetivo de procesamiento, en vez del vector nulo, como predictor de
vector de movimiento PMV.
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En la etapa S615-5, se determina si el numero NCand de candidatos generados en la etapa S615-2 es “1”. Cuando
NCand es “1” (Si), el procesamiento avanza a la etapa S615-6. Cuando NCand no es “1” (No), el procesamiento
avanza a la etapa S615-7.

En la etapa S615-6, el candidato generado en la etapa S615-2 se establece como PMV. Después, el procesamiento
avanza a la etapa S615-11.

En la etapa S615-7, la informacién pmv_left_flag para indicar el PMV que va a seleccionarse se adquiere a partir de
los candidatos generados en la etapa S615-2. Después, el procesamiento avanza a la etapa S615-8.

En la etapa S615-8, se determina si el valor de pmv_left_flag es “1”. Cuando el valor de pmv_left_flag es “1” (Si), el
procesamiento avanza a la etapa S615-9. Cuando el valor de pmv_left_flag no es “1” (No), el procesamiento avanza
a la etapa S615-10.

La etapa S615-9 es establecer un vector de movimiento de una region parcial en el lado izquierdo de la subdivision
objetivo de procesamiento como PMV. Después, el procesamiento avanza a la etapa S615-11.

La etapa S615-10 es establecer un vector de movimiento de una region parcial en el lado izquierdo de la subdivision
objetivo de procesamiento como PMV. Después, el procesamiento avanza a la etapa S615-11.

La etapa S615-11 es emitir el PMV asi establecido. Después, el procesamiento avanza a la etapa S615-12.

A continuacion, la etapa S615-12 es sumar “1” al valor del contador i. Después, el procesamiento avanza a la etapa
S615-13.

A continuacion, la etapa S615-13 es determinar si el valor del contador i es menor de “2”. Cuando el valor del
contador i es menor de “2” (Si), el procesamiento avanza a la etapa S615-2. Por otro lado, cuando el valor del
contador i no es menor de 2 (No), se termina el procesamiento.

Limitando el niumero de candidatos para el predictor de vector de movimiento que van a generarse a uno en la etapa
S615-2, pueden omitirse los procedimientos de las etapas S615-5, S615-6, S615-7, S615-8, S615-9 y S615-10. No
hay restricciones sobre un método para esta limitacion, tal como se describié anteriormente en cuanto al generador
6023 de predictor de vector de movimiento, pero es posible usar, por ejemplo, un método tal como un método que
usa un valor intermedio de tres candidatos, un método que usa un promedio de dos candidatos, o un método de
determinar preliminarmente un orden de prioridad para la seleccién de un predictor de vector de movimiento de entre
una pluralidad de candidatos para el predictor de vector de movimiento. En ese caso, cuando NCand no es “0” (No)
en la etapa S615-03, el procesamiento avanza a la etapa S615-6.

El método anteriormente descrito puede aplicarse como método de seleccion de vector de movimiento en el caso en
el que la sefial predicha de la subdivisién objetivo de procesamiento se genera usando vectores de movimiento
anteriormente decodificados. Concretamente, la sefial predicha de la subdivision objetivo de procesamiento puede
generarse usando el predictor de vector de movimiento seleccionado en la etapa S615-2 en la figura 37. En este
caso, no hay necesidad de decodificar el vector de movimiento diferencial, y por tanto el predictor de vector de
movimiento emitido a partir del predictor 602 de movimiento no se emite al sumador 603 sino al generador 607 de
sefal predicha.

Ademas, el decodificador 601 de datos puede estar configurado para decodificar informacion de aplicacion para
especificar si el vector de movimiento diferencial va a decodificarse. En esta modificacion, el predictor 602 de
movimiento puede incluir una funcién para conmutar la salida del predictor de vector de movimiento o bien al
sumador 603 o bien al generador 607 de sefal predicha, basandose en la informacién de aplicacion.

En esta modificacion, resulta desfavorable que los vectores de movimiento de todas las subdivisiones en el bloque
objetivo lleguen a ser idénticos entre si, porque la division del bloque objetivo se vuelve sin sentido. Por tanto, en
esta modificacion, un vector de movimiento de una subdivision incluida en el bloque objetivo y ubicada antes en el
orden de procesamiento con respecto a la subdivision objetivo de procesamiento puede excluirse de los candidatos
para el predictor de vector de movimiento, en el momento de generar los candidatos para el predictor de vector de
movimiento de la subdivision objetivo de procesamiento en la etapa S615-2 en la figura 37. Por ejemplo, en el caso
en el que el bloque objetivo se divide en dos subdivisiones y en el que el vector de movimiento de la primera
subdivisién se restaura en primer lugar, el vector de movimiento de la primera subdivision se excluye de los
candidatos para el predictor de vector de movimiento de la segunda subdivisiéon. Si el vector de movimiento de la
primera subdivision es el mismo que el de la regién U2 parcial, el vector de movimiento de la regiéon U2 parcial no
tienen que usarse en la generacion del predictor de vector de movimiento de la segunda subdivision.

En esta modificacion, la probabilidad de apariciéon en la decodificacion aritmética de la informacién de aplicacion
para indicar si el vector de movimiento diferencial va a decodificarse puede determinarse de manera adaptiva segun
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la informacion de forma. Este método puede configurarse, por ejemplo, para establecer una probabilidad superior de
no codificar el vector de movimiento diferencial, para la primera subdivision que siempre esta en contacto con una
region anteriormente codificada, que para la segunda subdivision que posiblemente no tiene ningun contacto con
ninguna region parcial anteriormente decodificada. Dado que el efecto de esta modificacion ya se describié usando
las figuras 34 y 35, se omite la descripcion del mismo en el presente documento.

A continuacién se describira un programa de codificacion de video para dejar que un ordenador funcione como el
dispositivo 10 de codificacion de video y un programa de decodificacion de video para dejar que un ordenador
funcione como el dispositivo 20 de decodificacién de video.

La figura 38 es un dibujo que muestra una configuracion del programa de codificacion de video segin una
realizacion. La figura 39 es un dibujo que muestra una configuracion del programa de decodificacion de video segun
una realizaciéon. A continuacion se hara referencia a la figura 18 que muestra la configuracion de hardware del
ordenador segun una realizaciéon y a la figura 19 que muestra la vista en perspectiva del ordenador segun una
realizacion, asi como a las figuras 38 y 39.

El programa P10 de codificacion de video mostrado en la figura 38 puede proporcionarse almacenado en el medio
SM de grabacion. El programa P20 de decodificacion de video mostrado en la figura 38 también puede
proporcionarse almacenado en el medio SM de grabacién. Los ejemplos de medios SM de grabacion incluyen
medios de grabacion tales como disquetes, CD-ROM, DVD o ROM, o memorias de semiconductores, o similares.

Tal como se describié anteriormente, el ordenador C10 puede estar dotado del dispositivo C12 de lectura tal como
una unidad de disquete, una unidad de CD-ROM o una unidad de DVD, la memoria C14 de trabajo (RAM) en la que
reside un sistema operativo, la memoria C16 que almacena programas almacenados en el medio SM de grabacién,
el dispositivo C18 de monitor tal como un elemento de visualizacion, el raton C20 y el teclado C22 como dispositivos
de entrada, el dispositivo C24 de comunicacion para la transmision y recepcion de datos y otros, y la CPU C26 para
controlar la ejecucion de los programas.

Cuando se pone el medio SM de grabacion en el dispositivo C12 de lectura, el ordenador C10 se vuelve accesible
para el programa P10 de codificacion de video almacenado en el medio SM de grabacion, a través del dispositivo
C12 de lectura, y se vuelve capaz de funcionar como el dispositivo 10 de codificacion de video, basandose en el
programa P10.

Cuando se pone el medio SM de grabacion en el dispositivo C12 de lectura, el ordenador C10 se vuelve accesible
para el programa P20 de decodificacion de video almacenado en el medio SM de grabacion, a través del dispositivo
C12 de lectura, y se vuelve capaz de funcionar como el dispositivo 20 de decodificacion de video, basandose en el
programa P20.

Tal como se muestra en la figura 19, el programa P10 de codificacion de video y el programa P20 de decodificacion
de video pueden ser los proporcionados en forma de la sefial CW de datos informaticos superpuesta sobre una onda
portadora, a través de una red. En este caso, el ordenador C10 puede ejecutar el programa P10 o P20 después de
almacenar en la memoria C16 el programa P10 de codificacion de video o el programa P20 de decodificacion de
video recibidos mediante el dispositivo C24 de comunicacion.

Tal como se muestra en la figura 38, el programa P10 de codificacion de video incluye un médulo M101 de division
en bloques, un médulo M102 generador de subdivision, un médulo M103 de almacenamiento, un médulo M104 de
deteccion de movimiento, un médulo M105 de generacion de sefial predicha, un médulo M106 de prediccion de
movimiento, un médulo M107 de resta, un médulo M108 de generacion de sefal residual, un médulo M109 de
transformada, un médulo M110 de cuantificacion, un médulo M111 de cuantificacion inversa, un moédulo M112 de
transformada inversa, un moédulo M113 de suma y un moédulo M114 de codificacion por entropia.

En una realizacion, el médulo M101 de division en bloques, el médulo M102 generador de subdivision, el médulo
M103 de almacenamiento, el modulo M104 de deteccion de movimiento, el médulo M105 de generacion de sefal
predicha, el médulo M106 de prediccion de movimiento, el médulo M107 de resta, el médulo M108 de generacion de
sefial residual, el mdédulo M109 de transformada, el moédulo M110 de cuantificacion, el moédulo M111 de
cuantificacion inversa, el médulo M112 de transformada inversa, el médulo M113 de suma y el médulo M114 de
codificacion por entropia hacen que el ordenador C10 ejecute las mismas funciones que el divisor 501 en bloques, el
generador 502 de subdivision, la memoria 503 de tramas, el detector 504 de movimiento, el generador 505 de sefial
predicha, el predictor 506 de movimiento, el restador 507, el generador 508 de sefial residual, transformador 509, el
cuantificador 510, el cuantificador 511 inverso, el transformador 512 inverso, el sumador 513 y el codificador 514 por
entropia, respectivamente, en el dispositivo 10 de codificacion de video. Basandose en este programa P10 de
codificacién de video, el ordenador C10 se vuelve capaz de funcionar como el dispositivo 10 de codificacion de
video.

Tal como se muestra en la figura 39, el programa P20 de decodificacion de video incluye un médulo M201 de
decodificacién de datos, un médulo M202 de prediccion de movimiento, un médulo M203 de suma, un médulo M204
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de cuantificacion inversa, un moédulo M205 de transformada inversa, un moédulo M206 de almacenamiento, un
moddulo M207 de generacion de sefial predicha y un médulo M208 de suma.

En una realizacion, el médulo M201 de decodificacion de datos, el médulo M202 de predicciéon de movimiento, el
moédulo M203 de suma, el médulo M204 de cuantificacion inversa, el médulo M205 de transformada inversa, el
moédulo M206 de almacenamiento, el médulo M207 de generacion de sefial predicha y el médulo M208 de suma
hacen que el ordenador C10 ejecute las mismas funciones que el decodificador 601 de datos, el predictor 602 de
movimiento, el sumador 603, el cuantificador 604 inverso, el transformador 605 inverso, la memoria 606 de tramas,
el generador 607 de sefial predicha y el sumador 608, respectivamente, en el dispositivo 20 de decodificacion de
video. Basandose en este programa P20 de decodificacion de video, el ordenador C10 se vuelve capaz de funcionar
como el dispositivo 20 de decodificacion de video.

Lista de signos de referencia

100 dispositivo de codificacion predictiva de imagenes; 101 terminal de entrada; 102 divisor en bloques; 103
generador de sefial predicha; 104 memoria de tramas; 105 restador; 106 transformador; 107 cuantificador; 108
cuantificador inverso; 109 transformador inverso; 110 sumador; 111 codificador de coeficientes de transformada
cuantificados; 112 terminal de salida; 113 selector de tipo de divisidon en bloques de predicciéon; 114 estimador de
informacion de movimiento; 115 memoria de informaciéon de prediccién; 116 codificador de informacion de
prediccién; 201 terminal de entrada; 202 analizador de datos; 203 cuantificador inverso; 204 transformador inverso;
205 sumador; 206 terminal de salida; 207 decodificador de coeficientes de transformada cuantificados; 208
decodificador de informacion de prediccion; 10 dispositivo de codificacion de video; 20 dispositivo de decodificacion
de video; 501 divisor en bloques; 502 generador de subdivision; 503 memoria de tramas; 504 detector de
movimiento; 505 generador de sefial predicha; 506 predictor de movimiento; 507 restador; 508 generador de sefial
residual; 509 transformador; 510 cuantificador; 511 cuantificador inverso; 512 transformador inverso; 513 sumador;
514 codificador por entropia; 601 decodificador de datos; 602 predictor de movimiento; 603 sumador; 604
cuantificador inverso; 605 transformador inverso; 606 memoria de tramas; 607 generador de sefal predicha; 608
sumador; 5061 memoria de vectores de movimiento; 5062 generador de candidato de referencia de movimiento;
5063 generador de predictor de vector de movimiento; 6021 memoria de vectores de movimiento; 6022 generador
de candidato de referencia de movimiento; 6023 generador de predictor de vector de movimiento.
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REIVINDICACIONES
Dispositivo (200) de decodificacion predictiva de imagenes que comprende:

medios (202) de analisis de datos adaptados para extraer datos codificados de informacion de prediccion
para indicar un método de prediccidon que va a usarse en la prediccion de una sefial de un blogue (400)
objetivo que sirve como objetivo de decodificacion y datos codificados de una sefal residual, a partir de
datos de imagen comprimidos obtenidos dividiendo una imagen en una pluralidad de bloques y codificando
datos de imagen de los bloques;

medios (208) de decodificacion de informacion de prediccion adaptados para restaurar informacion de
movimiento basandose en los datos codificados de informacion de prediccion,

en el que los medios (208) de decodificacion de informacion de prediccion restauran un tipo de division en
bloques de prediccion que indica un nimero de regiones (T1; T2) de prediccion obtenidas subdividiendo el
blogue (400) objetivo, basandose en los datos codificados de informacion de prediccion,

en el que, cuando el tipo de division en bloques de prediccion indica que el bloque (400) objetivo incluye
una primera region (T1) de prediccion y una segunda region (T2) de prediccion, los medios (208) de
decodificacion de informacion de prediccion decodifican adicionalmente los datos codificados de
informacion de prediccion para restaurar una primera informacion de identificacion de fusiéon (1°"
merge_flag) que indica si usar o no informacion de movimiento decodificada asociada con regiones (A, B)
adyacentes, adyacentes a la primera region (T1) de prediccion para generar una sefial predicha de la
primera region (T1) de prediccion,

en el que, cuando la primera informacion de identificacion de fusion (1°" merge_flag) indica no usar la
informacion de movimiento decodificada, los medios (208) de decodificacion de informacion de prediccion
decodifican adicionalmente los datos codificados de informacién de prediccion para restaurar una primera
informacion de movimiento usada para generar la sefial predicha de la primera region (T1) de prediccion,

en el que, cuando la primera informacion de identificacion de fusién (1°" merge_flag) indica usar la
informacion de movimiento decodificada, los medios (208) de decodificacion de informacion de prediccion
decodifican adicionalmente los datos codificados de informacién de predicciéon para restaurar una primera
informacion de seleccion (1°" merge_flag_left) que identifica la primera informacion de movimiento usada
para generar la sefial predicha de la primera region (T1) de prediccion basandose en la informacion de
movimiento decodificada asociada con regiones (A, B) adyacentes, adyacentes a la primera region (T1) de
prediccion y para restaurar la primera informacion de movimiento basandose en la primera informacion de
seleccion (1" merge_flag_left),

en el que, los medios (208) de decodificacion de informacion de prediccion decodifican adicionalmente los
datos codificados de informacion de prediccion para restaurar una segunda informacion de identificacion de
fusion (2° merge_flag) que indica si usar o no informacién de movimiento decodificada asociada con
regiones (D, T1) adyacentes, adyacentes a la segunda region (T2) de prediccion para generar una sefal
predicha de la segunda regioén (T2) de prediccion,

en el que, cuando la segunda informacién de identificacion de fusién (2° merge_flag) indica no usar la
informacion de movimiento decodificada, los medios (208) de decodificacion de informacion de prediccion
decodifican adicionalmente los datos codificados de informacion de prediccion para restaurar una segunda
informacion de movimiento usada para generar la sefial predicha de la segunda regién (T2) de prediccion, y

en el que, cuando la segunda informacion de identificacion de fusién (2° merge flag) indica usar la
informacion de movimiento decodificada, los medios (208) de decodificacion de informacion de prediccion
decodifican adicionalmente los datos codificados de informacion de prediccion para restaurar una segunda
informacion de seleccion (2° merge_flag_left) que identifica la segunda informacion de movimiento usada
para generar la sefial predicha de la segunda region (T2) de predicciéon basandose en un candidato para la
informacién de movimiento decodificada excepto por la primera informacién de movimiento a partir de la
informacion de movimiento decodificada asociada con regiones (D, T1) adyacentes, adyacentes a la
segunda region (T2) de prediccion, y para restaurar la segunda informacién de movimiento basandose en la
segunda informacion de seleccion (2° merge_flag_left);

medios (115) de almacenamiento adaptados para almacenar informacion de movimiento incluida en
informacién de prediccién restaurada;

medios (103) de generacion de sefial predicha adaptados para generar una sefial predicha de cada una de

las regiones (T1, T2) de prediccion primera y segunda en el bloque (400) objetivo basandose en la primera
informacién de movimiento restaurada y la segunda informaciéon de movimiento restaurada;
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medios (203, 204, 207) de restauracion de sefial residual adaptados para restaurar una sefial residual
reconstruida del bloque (400) objetivo basandose en los datos codificados de la sefial residual; y

medios (205, 104) de grabacion adaptados para generar una sefial de pixeles restaurada del bloque (400)
objetivo basandose en la sefal predicha y la sefial residual reconstruida y para almacenar la sefial de
pixeles restaurada como la sefal previamente reconstruida.

Dispositivo (200) de decodificacion predictiva de imagenes segun la reivindicacion 1, en el que la
informacioén de movimiento incluye un vector de movimiento, un modo de prediccién inter-imagenes y un
ndmero de tramas de referencia.

Método de decodificacion predictiva de imagenes ejecutado por un dispositivo (200) de decodificacion
predictiva de imagenes, que comprende:

una etapa de analisis de datos de extraer datos codificados de informacién de prediccion para indicar un
método de prediccion que va a usarse en la prediccion de una sefial de un bloque (400) objetivo que sirve
como objetivo de decodificacion y datos codificados de una sefial residual, a partir de datos de imagen
comprimidos obtenidos dividiendo una imagen en una pluralidad de bloques y codificando datos de imagen
de los bloques;

una etapa de decodificacion de informacién de prediccidon de restaurar informacién de movimiento
basandose en los datos codificados de informaciéon de prediccion,

en el que el dispositivo (200) de decodificacion predictiva de imagenes restaura un tipo de division en
bloques de prediccién que indica un numero de regiones de prediccion obtenidas subdividiendo el bloque
(400) objetivo, basandose en los datos codificados de informacién de prediccion,

en el que, cuando el tipo de division en bloques de prediccion indica que el bloque (400) objetivo incluye
una primera region (T1) de prediccion y una segunda region (T2) de prediccion, el dispositivo (200) de
decodificacion predictiva de imagenes decodifica adicionalmente los datos codificados de informacién de
prediccion para restaurar una primera informacion de identificacion de fusion (1°" merge_flag) que indica si
usar o no informacion de movimiento decodificada asociada con regiones (A, B) adyacentes, adyacentes a
la primera region (T1) de prediccion para generar una sefial predicha de la primera region (T1) de
prediccion,

en el que, cuando la primera informacion de identificacion de fusién (1°" merge_flag) indica no usar la
informacion de movimiento decodificada, el dispositivo (200) de decodificacion predictiva de imagenes
decodifica adicionalmente los datos codificados de informaciéon de prediccion para restaurar una primera
informaciéon de movimiento usada para generar la sefial predicha de la primera region (T1) de prediccion,

en el que, cuando la primera informacion de identificacion de fusién (1°" merge_flag) indica usar la
informacion de movimiento decodificada, el dispositivo (200) de decodificacion predictiva de imagenes
decodifica adicionalmente los datos codificados de informaciéon de prediccion para restaurar una primera
informacion de seleccion (1°" merge_flag_left) que identifica la primera informacion de movimiento usada
para generar la sefial predicha de la primera region (T1) de prediccion basandose en la informacion de
movimiento decodificada asociada con regiones (A, B) adyacentes, adyacentes a la primera region (T1) de
prediccion y para restaurar la primera informacion de movimiento basandose en la primera informacion de
seleccion (1" merge_flag_left),

en el que, el dispositivo (200) de decodificacion predictiva de imagenes decodifica adicionalmente los datos
codificados de informacion de prediccion para restaurar una segunda informacioén de identificacion de fusion
(2° merge_flag) que indica si usar o no informacién de movimiento decodificada asociada con regiones (D,
T1) adyacentes, adyacentes a la segunda region (T2) de prediccion para generar una sefal predicha de la
segunda region (T2) de prediccion,

en el que, cuando la segunda informacion de identificacion de fusién (2° merge_flag) indica no usar la
informacion de movimiento decodificada, el dispositivo (200) de decodificacion predictiva de imagenes
decodifica adicionalmente los datos codificados de informacion de prediccion para restaurar una segunda
informacion de movimiento usada para generar la sefial predicha de la segunda regién (T2) de prediccion, y

en el que, cuando la segunda informacion de identificacion de fusion (2° merge flag) indica usar la
informacion de movimiento decodificada, el dispositivo (200) de decodificacion predictiva de imagenes
decodifica adicionalmente los datos codificados de informacion de prediccion para restaurar una segunda
informacion de seleccion (2° merge_flag_left) que identifica la segunda informacion de movimiento usada
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para generar la sefal predicha de la segunda region (T2) de prediccion basandose en candidato para la
informacién de movimiento decodificada excepto por la primera informacién de movimiento a partir de la
informacion de movimiento decodificada asociada con regiones (D, T1) adyacentes, adyacentes a la
segunda region (T2) de prediccion, y para restaurar la segunda informacion de movimiento basandose en la
segunda informacion de seleccion (2° merge_flag_left);

una etapa de almacenamiento de almacenar informacién de movimiento incluida en la informaciéon de
prediccion restaurada;

una etapa de generacion de sefial predicha de generar una sefial predicha de cada una de las regiones (T1;
T2) de prediccion primera y segunda en el bloque (400) objetivo basandose en la primera informacion de
movimiento restaurada y la segunda informacién de movimiento restaurada;

una etapa de restauracion de sefial residual de restaurar una sefial residual reconstruida del bloque (400)
objetivo basandose en los datos codificados de la sefal residual; y

una etapa de grabacion de generar una sefial de pixeles restaurada del bloque (400) objetivo basandose en
la sefal predicha y la sefial residual reconstruida y almacenar la sefial de pixeles restaurada como la sefial
previamente reconstruida.

Método de decodificacion predictiva de imagenes segun la reivindicacion 3, en el que la informacion de

movimiento incluye un vector de movimiento, un modo de prediccion inter-imagenes, y un numero de
tramas de referencia. .
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