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DESCRIPCION
Método para codificar y descodificar imagenes B en modo directo
Campo técnico

La presente invencion se refiere a un método de compensacion de movimiento usando vectores de movimiento y a
métodos de codificacion y descodificacion de imagenes usando el método de compensacion de movimiento.

Antecedentes de la técnica

De acuerdo con el Documento de Introducciéon a JVT "Timestamp Independent Motion Vector Prediction for P and B
frames with Division Elimination" de A. M. Tourapis y col. (Equipo Mixto de Video (JVT) de ISO/IEC MPEG e ITU-T
VCEG (ISO/IEC JTC1/SC29/WG11 e ITU-T SG16 Q.6), 4% Reunion: Klagenfurt, Austria, 22 - 26 de julio de 2002), el
Modo directo puede mejorar de forma considerable la eficiencia de codificacion de tramas B dentro de la norma de
JVT debido a que, mediante el aprovechamiento de la correlacién que puede existir entre tramas, este puede
representar de forma eficaz el movimiento de bloque sin tener que transmitir informacion de movimiento alguna. Antes
del documento, la Unica correlacién que se habia aprovechado era una correlacion temporal que, desafortunadamente,
implicaba que la informacién de indicacion de tiempo para cada trama tenia que estar disponible tanto en el codificador
como en el descodificador. Ademas, el desempefio de este modo se deteriora cuando aumenta la distancia entre
tramas, debido a que también disminuye la correlacién temporal. Los problemas se vuelven incluso mayores cuando
se habilita la referenciacion de multiples tramas, como es el caso del codec de JVT. En la propuesta / Documento de
Introduccion, se presentan métodos alternativos presentes de calculo de los parametros de modo directo que se dirigen
a una eficiencia de codificacion mejor que la del método previo, al tiempo que también abordan la cuestion de la
independencia de indicacion de tiempo analizada anteriormente. En esencia, los métodos propuestos usan conceptos
que se adoptaron con éxito en tramas P y, en particular, para la codificacion del modo de salto, aprovechando el
Predictor de Vectores de Movimiento usado para la codificacion de parametros de movimiento dentro del célculo de la
informacion de movimiento del modo directo.

También se propone un método adaptativo que combina de forma eficiente el calculo temporal y espacial de los
parametros de movimiento.

En el Documento de Introduccion a JVT "Reduced Decoder Peak Bus Bandwidth" de L. Winger (Equipo Mixto de Video
(JVT) de ISO/IEC MPEG e ITU-T VCEG (ISO/IEC JTC1/SC29/WG11 e ITU-T SG16Q.6), 32 Reuniodn: Fairfax, Virginia,
EE. UU., 6 - 10 de mayo de 2002), se proporciona una propuesta para reducir el coste de sistema de un descodificador
conforme mediante la reduccién del ancho de banda de bus del caso mas desfavorable. La memoria fisica se comporta
del mejor modo cuando se accede a la misma de una forma regular. Para reducir el ancho de banda de bus, los
accesos a una memoria (de tramas de referencia) no local para la compensacion de movimiento deberian ser tan
regulares como fuera posible. En el JM entonces actual, la preocupacion principal es el nimero maximo de bloques
pequefos a los que se ha de acceder con el fin de compensar en movimiento un macrobloque dado. La memoria fisica
se puede estructurar para comportarse de forma eficiente para algo tan regular como un acceso de bloque individual;
sin embargo, a medida que aumenta el nimero total de accesos de bloque y disminuye el tamafio de bloque, la tara
(tal como el desperdicio debido a los tamarfios de unidad de acceso minimos) aumenta de forma inevitable. El nimero
total de pixeles movidos a través del bus es aumentado por la tara adicional de la memoria de referencia de "frontera"
adicional que ha de acompafiar a cada bloque con el fin de realizar una interpolaciéon de subpixel de 6 derivaciones
para cada bloque al que se hace referencia. La propuesta (documento de introduccién) se dirige a una solucién para
reducir el nUmero total maximo de accesos de blogue sin afectar al desempefio de distorsion de tasa del JM actual.

En afios recientes, acompafiado por el desarrollo de aplicaciones de multimedia, se esta volviendo general manejar
uniformemente medios de informacion completos tales como una imagen, una voz y un texto. En este momento, es
posible manejar los medios uniformemente al digitalizar medios completos. Sin embargo, la imagen digitalizada tiene
una cantidad extremadamente grande de datos y, por lo tanto, es indispensable una tecnologia para comprimir la
informacion de una imagen. Por otro lado, también es importante normalizar la tecnologia de compresion para
interoperar datos de imagen comprimidos. Como normas de tecnologia de compresion de imagen, estan H. 261 y
H. 263 de ITU-T (Seccion de Normalizacion de Telecomunicacion Internacional), MPEG (Grupo de Expertos en
Imagenes en Movimiento)-1, MPEG-2, MPEG-4 y similares de ISO/IEC (Organizacion de Normalizacion
Internacional / Comision Electrotécnica Internacional).

En general, el volumen de informacién es comprimido al reducir la redundancia en direcciones temporales y espaciales
de la codificacion de imagenes en movimiento. Por lo tanto, para la codificacion por prediccidon entre imagenes
enfocada a reducir una redundancia temporal, la estimacién de movimiento y la generacion de una imagen predictiva
se realizan de una forma bloque a bloque haciendo referencia a una imagen precedente y una imagen siguiente, y se
realiza una codificacion para un valor de diferencia entre una imagen predictiva obtenida y una imagen de un
macrobloque actual que se va a codificar. En el presente caso, una imagen es un término para representar una
pantalla; significa una trama en una imagen progresiva y una trama o un campo en una imagen entrelazada. En el
presente caso, una imagen entrelazada es una imagen en la que una trama esta formada con dos campos con tiempo
diferente. En el proceso de codificacion y descodificacion de una imagen entrelazada, es posible procesar una trama
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como una trama "tal cual" o dos campos. También es posible procesar una estructura de trama o una estructura de
campo para cada bloque en la trama.

Una imagen que no tiene una imagen de referencia y en la que la codificacion por prediccion entre imagenes se realiza
se denomina imagen |. Ademas, una imagen en la que solo se hace referencia a una imagen y la codificacién por
prediccion entre imagenes se realiza se denomina imagen P. Ademas, una imagen en la que se hace referencia a dos
imagenes en un momento y se puede realizar la codificacion entre imagenes se denomina imagen B. En una imagen
B, se puede hacer referencia a dos imagenes como una combinacioén arbitraria a partir de imagenes hacia delante o
imagenes hacia atras en orden de visualizacién. Es posible seleccionar imagenes de referencia adecuadas para cada
bloque que sea una unidad basica para codificacion y descodificacion. Se distinguen dos imagenes de referencia: una
imagen de referencia que se describe anteriormente en una secuencia de bits codificada es la primera imagen de
referencia y una imagen de referencia que se describe posteriormente en la secuencia de bits codificada es la segunda
imagen de referencia. Pero es necesario que las imagenes de referencia ya se hayan codificado descodificado como
una condicion en el caso de codificar y descodificar estas imagenes.

Para codificar una imagen P o una imagen B, se usa la codificacion por prediccion entre imagenes usando
compensacion de movimiento. La codificacion por prediccion entre imagenes usando compensacion de movimiento
es un método de codificacion en el que la compensacién de movimiento se aplica a la prediccion entre imagenes. La
compensacion de movimiento es un método que no realiza simplemente la prediccién basandose en valores de pixel
de un bloque en una trama de referencia ubicada conjuntamente con un bloque actual sino que estima la cantidad de
movimiento (posteriormente en el presente documento, este se denomina "vector de movimiento") de cada parte y
realiza la prediccion considerando la cantidad de movimiento para mejorar la precision predictiva y reducir la cantidad
de datos. Por ejemplo, estimar un vector de movimiento de una imagen actual que se va a codificar, obtener un valor
predictivo que haya sido desplazado la cantidad del vector de movimiento y codificar residuales predictivos que sean
la diferencia entre el valor predictivo y un valor de pixel de cada pixel en la imagen actual que se va a codificar, reducen
con éxito la cantidad de datos. En el caso de este método, la informacion de un vector de movimiento es necesaria en
el momento de descodificar y, por lo tanto, el vector de movimiento también es codificado y registrado o transmitido.

El vector de movimiento es estimado de una forma bloque a bloque, los blogues tienen un tamafio predeterminado.
En concreto, el vector de movimiento es estimado al mover cada bloque en una imagen de referencia que corresponda
a cada bloque en una imagen actual que se va a codificar en un area de busqueda y al detectar la ubicacion del bloque
de referencia que sea mas similar al bloque actual que se va a codificar.

La figura 1 es un diagrama de bloques que muestra la estructura de un aparato de codificacion de imagenes 100
convencional. El aparato de codificacién de imagenes 100 incluye una unidad de diferencia 101, una unidad de
codificacion de imagenes 102, una unidad de codificacion de longitud variable 103, una unidad de descodificacién de
imagenes 104, una unidad de adicién 105, una memoria de imagenes 106, una memoria de imagenes 107, una unidad
de compensacion de movimiento 108, una unidad de estimacion de vectores de movimiento 109 y una unidad de
almacenamiento de vectores de movimiento 110. En el presente caso, como un tamafo de bloque para compensacion
de movimiento, se selecciona un tamafio adecuado de una forma macrobloque a macrobloque a partir de siete
tamafios de bloque y se usa para codificar y descodificar, los siete tamafios de bloque siendo 4 x 4 pixeles, 4 x 8
pixeles, 8 x 4 pixeles, 8 x 8 pixeles, 8 x 16 pixeles, 16 x 8 pixeles y 16 x 16 pixeles de acuerdo con TML8 de H.26L
de ITU-T, que esta actualmente bajo normalizacion.

La memoria de imagenes 107 almacena datos de imagen "Img" que representan imagenes en movimiento introducidas
en el orden de visualizacion de una forma imagen a imagen. La unidad de diferencia 101 calcula la diferencia entre
los datos de imagen "Img" extraidos por lectura de la memoria de imagenes 107 y datos de imagen predictivos "Pred"
introducidos de la unidad de compensacién de movimiento 108 y genera datos de imagen residuales predictivos "Res".
La unidad de codificacion de imagenes 102 realiza procesos de codificacion tales como conversion y cuantificacion de
frecuencia a los datos de imagen residual predictivos "Res" y genera datos residuales codificados "ResCodificados".
En el caso de la codificacion entre imagenes, la compensacion por movimiento entre imagenes no se realiza y, por lo
tanto, el valor de los datos de imagen predictivos "Pred" se cree que es de "0".

La unidad de estimacién de vectores de movimiento 109 estima el vector de movimiento que muestra la ubicacién
predicha como 6ptima en el area de busqueda en la imagen de referencia que es datos de imagen de referencia Ref,
que son datos de imagen de codificacion codificados almacenados en la memoria de imagenes 106 y envia un
parametro de movimiento "ParamMovimiento" que representa el vector de movimiento estimado. Ademas, en ese
momento, la unidad de estimacién de vectores de movimiento 109 cambia imagenes de referencia de acuerdo a si
una imagen actual que se va a codificar es una imagen P o una imagen B. El modo de codificacion "Mod" muestra de
qué manera (por ejemplo, cual de un modo bipredictivo, un modo unidireccional y un modo directo) se realiza la
compensacion de movimiento. Por ejemplo, en el modo directo, la unidad de estimacion de vectores de movimiento
109 calcula vectores de movimiento bipredictivos del bloque actual que se va a compensar en movimiento al usar un
vector de movimiento derivado de otro bloque. En el presente caso, una imagen a la que se hace referencia para
derivar un vector de movimiento en el modo directo se denomina imagen convencional y un bloque en la imagen
convencional ubicada conjuntamente con el bloque actual se denomina bloque convencional. En este caso, los valores
de vectores de movimiento en el modo directo se calculan con un macrobloque de 16 x 16 pixeles como la unidad, sin
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importar el tamafio de bloque que sea realmente la unidad para la compensacién de movimiento y los vectores de
movimiento calculados no son codificados. Entonces, la unidad de estimacién de vectores de movimiento 109
selecciona el vector de movimiento calculado o el vector de movimiento (0, 0) que se va a usar para cada bloque de
4 x 4 pixeles. La unidad de compensacion de movimiento 108 genera los datos de imagen predictivos "Pred"
basandose en el modo de codificacion "Mod" del bloque actual que se va a codificar y los vectores de movimiento
estimados por la unidad de estimacién de vectores de movimiento 109.

Ademas, cuando un vector de movimiento indica ubicaciones de subpixeles tales como un medio pixel y un cuarto de
pixel, la unidad de compensaciéon de movimiento 108 interpola valores de pixel de las ubicaciones de subpixeles tales
como un medio pixel y un cuarto de pixel al usar un filtro de paso bajo y similares. La unidad de almacenamiento de
vectores de movimiento 110 almacena parametros de movimiento "ParamMovimiento" emitidos desde la unidad de
estimacion de vectores de movimiento 109. La unidad de codificacion de longitud variable 103 realiza codificacion de
longitud variable y similares a los datos residuales codificados introducidos "ResCodificados" y los parametros de
movimiento "ParamMovimiento" emitidos desde la unidad de estimacion de vectores de movimiento 109 y genera
datos codificados "Secuenciabits" al afiadir ademas el modo de codificacion "Mod".

La unidad de descodificacion de imagenes 104 realiza procesos de descodificacion tales como cuantificacion inversa
y conversion de frecuencia inversa a los datos residuales codificados introducidos "ResCodificados" y genera datos
residuales descodificados "ResRecon". La unidad de adicion 105 afiade los datos residuales descodificados
"ResRecon" emitidos desde la unidad de descodificacion de imagenes 104 a los datos de imagen predictivos "Pred"
introducidos desde la unidad de compensacion de movimiento 108 y genera datos de imagen descodificados "Recon".
La memoria de imagenes 106 almacena los datos de imagen descodificados generados "Recon".

Cuando la cantidad de movimiento de un sujeto fotogénico es mas pequefa que una unidad de pixel entera, el efecto
predictivo puede mejorar si la prediccion se realiza con un movimiento que sea mas pequefo que la unidad de pixel
entera. En general, se usa una interpolacion de pixeles cuando se calculan valores de pixel de una imagen predictiva
con el movimiento que es mas pequeio que la unidad de pixel entera. Esta interpolacion de pixeles se realiza al filtrar
valores de pixel de una imagen de referencia con un filtro lineal (un filtro de paso bajo). Cuando se incrementa el
numero de derivaciones en este filtro lineal, es mas facil lograr un filiro con adecuadas caracteristicas de frecuencia
y, por lo tanto, el efecto predictivo se mejora pero la cantidad de procesamiento incrementa. Por otro lado, cuando el
numero de derivaciones de este filtro lineal es pequeiio, las caracteristicas de frecuencia se hacen peores y, por lo
tanto, el efecto predictivo se deteriora pero la cantidad de procesamiento disminuye.

La figura 2 es un diagrama que muestra la estructura de un aparato de descodificacion de imagenes 200 convencional
que realiza una interpolacion de pixeles. El aparato de descodificacion de imagenes 200 incluye una unidad de
descodificacion de longitud variable 201, una unidad de descodificacion de imagenes 202, una unidad de adicion 203,
una memoria de imagenes 204, una unidad de almacenamiento de vectores de movimiento 205 y una unidad de
compensacion de movimiento 206.

La unidad de descodificacion de longitud variable 201 extrae varios datos tales como los datos residuales codificados
"ResCodificados", parametros de movimiento "ParamMovimiento" e informacién del modo de codificacion "Mod" en el
momento de codificar a partir de los datos codificados introducidos "Secuenciabits". La unidad de descodificacion de
imagenes 202 descodifica los datos residuales codificados introducidos "ResCodificados" y genera datos de imagen
residual predictivos "Res". La unidad de almacenamiento de vectores de movimiento 205 almacena los parametros de
movimiento "ParamMovimiento" extraidos por la unidad de descodificacion de longitud variable 201. La unidad de
compensacion de movimiento 206 incluye dentro una unidad de interpolacion de pixeles no ilustrada que interpola
valores de pixel de las ubicaciones de subpixel como un medio pixel y un cuarto de pixel al usar un filtro lineal y
similares, y genera los datos de imagen predictivos "Pred" que son datos de compensacion de movimiento a partir de
los datos de imagen descodificados "Recon" en la memoria de imagenes 204 basandose en el modo de codificacion
"Mod" en el momento de la codificacion, parametros de movimiento "ParamMovimiento" y similares. En este momento,
en el caso del modo directo, la unidad de compensacion de movimiento 206 genera los datos de imagen predictivos
"Pred" del bloque actual que se va a compensar en movimiento en el mismo tamafo con el tamafio de bloque de la
compensacion de movimiento de un bloque convencional en una imagen convencional, extraido por lectura de la
memoria de imagenes 204. La unidad de adicion 203 afiade los datos de imagen residuales predictivos "Res" emitidos
desde la unidad de descodificacion de imagenes 202 a los datos de imagen predictivos "Pred" que son datos de
compensacion de movimiento emitidos desde la unidad de compensacion de movimiento 206 y genera los datos de
imagen descodificados "Recon". La memoria de imagenes 204 almacena los datos de imagen descodificados
generados "Recon".

Consultense las normas escritas de MPEG-4 Visual (1999, ISO/IEC 14496-2: 1999 Information Technology-Coding of
audio-visual objects - Part 2: Visual)

Sin embargo, para realizar la compensacion de movimiento con precision de subpixeles, es necesario obtener valores
de pixel no solo del bloque actual que se va a compensar en movimiento sino también de algunos pixeles adyacentes.
En ofras palabras, para generar valores de pixel con precision de subpixeles, es necesario obtener los valores de pixel
de un area mas grande que el bloque actual que se va a predecir. Es una practica comun usar un filtro de paso bajo
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con el fin de generar valores de pixel mediante procesos de interpolacion; es necesario acceder a (extraer por lectura)
ciertos pixeles adyacentes (pixeles para un nimero de coeficientes del filtro de paso bajo) a un pixel objetivo con el
fin de usar el filtro de paso bajo. Las figuras 3A y 3B son diagramas que muestran ejemplos de un bloque actual que
se va a compensar en movimiento y sus pixeles adyacentes, cuyos valores de pixel es necesario que sean extraidos
por lectura con el fin de generar de este modo una imagen predictiva cuando se realiza una interpolacion de pixeles.
La figura 3A es un diagrama que muestra el bloque actual que se va a compensar en movimiento y sus pixeles
adyacentes cuando el bloque actual que se va a compensar en movimiento es pequefio. La figura 3B es un diagrama
que muestra el bloque actual que se va a compensar en movimiento y sus pixeles adyacentes cuando el bloque actual
que se va a compensar en movimiento es grande. En las figuras 3A y 3B, el cuadrado central muestra un bloque actual
que se va a compensar en movimiento, mientras que el area a rayas circundante muestra los pixeles adyacentes
cuyos valores de pixel se extraen por lectura de una memoria de referencia con el fin de realizar una interpolacién de
pixeles. En el presente caso, por ejemplo, cuando se supone que se usa un filtro de 9 derivaciones (son necesarios
valores de pixel de nueve pixeles) como un filtro de paso bajo, con el fin de realizar el proceso de filtro de paso bajo a
los pixeles en el area de frontera del bloque, es necesario obtener los valores de pixel de al menos cuatro pixeles
fuera del bloque y, por lo tanto, se debe tener acceso a una memoria para extraer por lectura el area que incluye los
valores de pixel de cuatro pixeles que rodeen el bloque actual central que se va a compensar en movimiento. Por
ejemplo, en un bloque de 4 x4 pixeles, es necesario extraer por lectura los valores de pixel de
(4+4+4)x(4+4+4)=144 pixeles para cada bloque. En un bloque de 8 x 8 pixeles, es necesario extraer por
lectura los valores de pixel de (4 +8 +4) x (4 + 8 + 4) = 256 pixeles. Cuando se compensa en movimiento un
macrobloque de 16 x 16 pixeles con un bloque de 8 x 8 pixeles como la unidad, es suficiente extraer por lectura los
valores de pixel de 256 pixeles x 4 = 1024 pixeles, pero cuando se compensa en movimiento el macrobloque de
16 x 16 pixeles con un bloque de 4 x 4 pixeles como la unidad, es necesario extraer por lectura los valores de pixel
de 144 pixeles x 16 = 2304 pixeles. En consecuencia, la cantidad de exceso de memoria de la compensacion de
movimiento con un bloque de 8 x 8 pixeles como la unidad es aproximadamente la mitad de la de cuatro
compensaciones de movimiento con un bloque de 4 x 4 pixeles como la unidad.

Como es evidente a partir del ejemplo mencionado anteriormente, cuando se extraen por lectura los valores de pixel
del mismo numero de pixeles externos que rodean un bloque actual que se va a compensar en movimiento, cuando
mas pequefio sea el tamafio del bloque actual que se va a compensar en movimiento, mayor sera la relacion del
numero de pixeles en bloques adyacentes al nimero de pixeles en el bloque actual que se va a compensar en
movimiento, en relacién al numero de pixeles extraidos por lectura de una memoria de referencia. Como resultado,
cuando se extraen por lectura los valores de pixel del bloque actual que se va a compensar en movimiento de la
memoria de referencia, existe un problema de que la carga de acceso de memoria (acceso para la extraccion por
lectura) se hace grande al hacer referencia a los pixeles adyacentes que no sean el objetivo de la compensacion de
movimiento. En particular, cuando se realiza la compensacién de movimiento bipredictiva de una imagen B cuyos
valores de pixel se calculan al compensar en movimiento la imagen actual que se va a codificar o descodificar haciendo
referencia a dos imagenes al mismo tiempo, el acceso a la memoria de referencia se hace aproximadamente el doble
en comparacién con la compensacion de movimiento predictiva unidireccional. Por lo tanto, un problema de saturacion
se hace mas prominente cuando el tamario del bloque actual que se va a compensar en movimiento es pequefo.

Divulgacion de la invencion

El primer objeto de la presente invencion es proporcionar un método para generar una secuencia de bits y para
descodificar la secuencia de bits para reducir el acceso a la memoria de referencia.

Para lograr el objeto anteriormente mencionado, se propone el método de la reivindicacion 1.

Ademas, debido a que el aparato de codificacion de imagenes y el aparato de descodificacion de imagenes compensan
el movimiento con un tamafio mas grande del bloque actual que se va a compensar en movimiento como la unidad,
es posible, por ejemplo, reducir la saturacion al tener acceso a una memoria de imagenes en la codificacion y
descaodificacion de una imagen B usando la compensacion de movimiento bipredictiva.

Breve descripcion de los dibujos

La figura 1 es un diagrama de bloques que muestra la estructura de un aparato de codificacion de imagenes 100
convencional.

La figura 2 es un diagrama que muestra la estructura de un aparato de descodificacion de imagenes 200 convencional
que realiza una interpolacién de pixeles.

Las figuras 3A y 3B son diagramas que muestran ejemplos de un bloque actual que se va a compensar en movimiento
y sus pixeles adyacentes, que son necesarios para extraer por lectura los valores de pixel de los cuales con el fin de
generar una imagen predictiva cuando se realiza una interpolacion de pixeles.

La figura 4 es un diagrama que muestra la estructura de un aparato de codificacion de imagenes 300 de acuerdo con
una realizaciéon usando el método de codificacion de imagenes de acuerdo con la presente invencion.
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La figura 5 es un diagrama de bloques que muestra la estructura de un aparato de descodificacion de imagenes 400
de acuerdo con una realizacion usando el método de descodificacion de imagenes de acuerdo con la presente
invencion.

La figura 6A es un diagrama que muestra un método para determinar el vector de movimiento MV del macrobloque
actual que se va a codificar o descodificar usando vectores de movimiento en los bloques adyacentes cuando los
bloques adyacentes son compensados en movimiento en el mismo tamano de bloque que el macrobloque actual que
se va a codificar o descodificar.

La figura 6B es un diagrama que muestra la correspondencia entre el bloque actual que se va a compensar en
movimiento y un blogue en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con el bloque actual cuando el
macrobloque actual que se va a codificar o descodificar y el bloque en una imagen subsiguiente que esta ubicada
conjuntamente con un bloque actual son compensados en movimiento en el mismo tamafio de bloque.

La figura 7 es un diagrama que muestra un método para determinar el vector de movimiento del macrobloque que se
va a codificar o descodificar usando vectores de movimiento de bloques adyacentes cuando los bloques adyacentes
son compensados en movimiento en un tamafo de bloque mas pequefio que el bloque actual que se va a codificar o
descaodificar.

La figura 8 es un diagrama de flujo que muestra un proceso para compensar en movimiento el bloque actual que se
va a compensar en movimiento con un método diferente (un vector de movimiento diferente) dependiendo de un
movimiento del bloque en una imagen subsiguiente ubicada conjuntamente con el bloque actual que se va a
compensar en movimiento cuando un macrobloque actual que se va a codificar o descodificar y un macrobloque en
una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con el macrobloque actual son compensados en
movimiento con el mismo tamafo de bloque.

La figura 9 es un diagrama que muestra la correspondencia entre el bloque actual que se va a compensar en
movimiento y la pluralidad de bloques en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con el bloque
actual que se va a compensar en movimiento cuando un macrobloque actual que se va a codificar o descodificar y el
macrobloque en una imagen subsiguiente que estd ubicada conjuntamente con el macrobloque actual son
compensados en movimiento en diferentes tamafios de bloque.

La figura 10 es un diagrama de flujo que muestra un proceso para compensar en movimiento el bloque actual que se
va a compensar en movimiento con un método diferente (un vector de movimiento diferente) dependiendo de un
movimiento del bloque en una imagen subsiguiente ubicada conjuntamente con el bloque actual que se va a
compensar en movimiento cuando un macrobloque actual que se va a codificar o descodificar y el macrobloque en
una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con el macrobloque actual son compensados en
movimiento con diferentes tamafios de bloque.

La figura 11 es un diagrama que muestra la correspondencia entre el bloque actual que se va a compensar en
movimiento y la pluralidad de bloques en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con el
macroblogue actual que se va a compensar en movimiento cuando el macrobloque actual que se va a codificar o
descodificar y el macroblogue en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con un bloque actual son
compensados en movimiento en diferentes tamafios de bloque en la segunda realizacion.

La figura 12 es un diagrama de flujo que muestra un proceso en la segunda realizacién para compensar en movimiento
el bloque actual que se va a compensar en movimiento con un método diferente (un vector de movimiento diferente)
dependiendo de un movimiento del bloque en una imagen subsiguiente ubicada conjuntamente con el bloque actual
que se va a compensar en movimiento cuando el macrobloque actual que se va a codificar o descodificar y el
macrobloque en una imagen subsiguiente que estd ubicada conjuntamente con el macrobloque actual son
compensados en movimiento con diferentes tamafios de bloque.

La figura 13A muestra un ejemplo de un formato fisico del disco flexible como un cuerpo principal de un medio de
almacenamiento.

La figura 13B muestra una apariencia completa de un disco flexible, su estructura en corte transversal y el propio disco
flexible.

La figura 13C muestra una estructura para registrar y extraer por lectura el programa en el disco flexible FD.

La figura 14 es un diagrama de bloques que muestra una configuracién general de un sistema de suministro de
contenidos ex100 para lograr un servicio de distribucion de contenidos.

La figura 15 es un diagrama que muestra el teléfono celular ex115 que usa el método de codificacion de imagenes y
el método de descodificacion de imagenes explicados en las realizaciones mencionadas anteriormente.
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La figura 16 es un diagrama que muestra una estructura de un teléfono celular.

La figura 17 es un diagrama que muestra un ejemplo de un sistema de radiodifusion digital.

Mejor modo para realizar la invencion

Se explicaran en detalle a continuacion las realizaciones de la presente invencion con referencia a las figuras 4 a 17.
(Primera realizacion)

La primera realizacion de la presente invencion se explicara en detalle posteriormente con referencia a las figuras.

La figura 4 es un diagrama que muestra la estructura de un aparato de codificacion de imagenes 300 de acuerdo con
una realizacion usando el método de codificacion de imagenes de acuerdo con la presente invencion. El aparato de
codificacion de imagenes 300 es un aparato de codificacion de imagenes que realiza la compensacion de movimiento
de una imagen B (que se va a codificar) en un tamafo de bloque mas grande que el tamafio de bloque de la
compensacion de movimiento de una imagen P que hace referencia a dos figuras. El aparato de codificacion de
imagenes 300 incluye una unidad de diferencia 101, una unidad de codificacion de imagenes 102, una unidad de
codificacion de longitud variable 103, una unidad de descodificacion de imagenes 104, una unidad de adicion 105, una
memoria de imagenes 106, una memoria de imagenes 107, una unidad de almacenamiento de vectores de movimiento
110, una unidad de conversiéon de informacion de movimiento 301, una unidad de estimacion de vectores de
movimiento 302 y una unidad de compensacién de movimiento 303.

La memoria de imagenes 107 almacena datos de imagen "Img" que representan imagenes en movimiento introducidas
en el orden de visualizacion de una forma imagen a imagen. La unidad de diferencia 101 calcula la diferencia entre
los datos de imagen "Img" extraidos por lectura de la memoria de imagenes 107 y los datos de imagen predictivos
"Pred" introducidos de la unidad de compensacién de movimiento 303 y genera datos de imagen residual predictivos
"Res". En el presente caso, en el caso de la codificacion entre imagenes, no se realiza la compensacion de movimiento
entre imagenes. Por lo tanto, el valor de los datos de imagen predictivos "Pred" se cree que es de "0". La unidad de
codificaciéon de imagenes 102 realiza procesos de codificacion tales como conversién de frecuencia y cuantificacion a
los datos de imagen residuales predictivos introducidos "Res" y genera los datos residuales codificados
"ResCodificados". Cuando la imagen actual que se va a codificar es una imagen B, la unidad de conversion de
informacion de movimiento 301 deriva vectores de movimiento e informa a la unidad de estimacién de vectores de
movimiento 302 y a la unidad de compensacion de movimiento 303 de tal manera que se realiza la compensacién de
movimiento en un tamafio de bloque predeterminado. En otras palabras, en el caso de una imagen B, bajo la condicion
que acepta el modo de prediccion unidireccional, el modo bipredictivo y el modo directo, y el aparato de codificacion
de imagenes 300 realiza la compensacion de movimiento en el modo bidireccional y el modo directo en un tamario de
bloque grande (por ejemplo, se prohibe estimar vectores de movimiento en un tamafio de bloque mas pequefio que
un bloque de 8 x 8 pixeles); en el caso de una imagen P, se permite la prediccion unidireccional es un tamafio de
blogue pequefio. De esta manera, en particular en el modo bipredictivo que accede a la memoria comunmente; la
seleccion de vectores de movimiento que hacen referencia a imagenes de referencia en el tamafio de bloque pequefio
se hace imposible. Ademas, la unidad de conversion de informacién de movimiento 301 convierte parametros de
movimiento de imagenes de referencia almacenadas en la unidad de almacenamiento de vectores de movimiento 110
en parametros de movimiento (tales como vectores de movimiento) con el tamafio de bloque predeterminado (por
ejemplo, un bloque de 8 x 8 pixeles), o da instrucciones a la unidad de estimacion de vectores de movimiento 302y a
la unidad de compensacién de movimiento 303 para hacer una interpretacion de los parametros de movimiento que
correspondan a esta conversion.

Usando los datos de imagen de referencia "Ref" que son datos descodificados de imagenes codificadas almacenadas
en la memoria de imagenes 106 como una imagen de referencia, la unidad de estimacién de vectores de movimiento
302 estima el vector de movimiento que indica la ubicacién del bloque predicho como 6ptimo en el area de busqueda
en la imagen de referencia, y envia parametros de movimiento "ParamMovimiento" que incluyen el vector de
movimiento estimado. La unidad de almacenamiento de vectores de movimiento 110 almacena los parametros de
movimiento "ParamMovimiento" emitidos desde la unidad de estimacién de vectores de movimiento 302.

Ademas, en respuesta a si la imagen actual que se va a codificar es una imagen P o una imagen B, la unidad de
estimacion de vectores de movimiento 302 evalua errores indicados por los casos de compensar en movimiento en
los modos de codificacion "Mod", y compara el error de compensacion de movimiento cuando se lleva a cabo una
busqueda en la imagen de referencia con el error de compensacion de movimiento cuando se derivan vectores de
movimiento en el modo directo, el modo predictivo unidireccional y el modo bipredictivo. En otras palabras, en el modo
directo, dependiendo de los vectores de movimiento, que son convertidos por la unidad de conversién de informacion
de movimiento 301 (convertidos, por ejemplo, en un tamafio de bloque que es un blogue de 8 x 8 bloques o0 mas
grande), del bloque compensado en movimiento en un bloque subsiguiente que esta ubicado conjuntamente con el
bloque actual que se va a compensar en movimiento, un vector de movimiento en el bloque actual que se va a
compensar en movimiento se selecciona entre una pluralidad de vectores de movimiento. Por cierto, el modo directo
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es un modo bipredictivo para calcular el vector de movimiento del bloque actual que se va a compensar en movimiento
usando un vector de movimiento derivado de otro bloque y para no codificar el vector de movimiento en el bloque
actual que se va a compensar en movimiento. Se usa el tamafio del vector de movimiento en el bloque en una imagen
subsiguiente ubicada conjuntamente con un macrobloque actual decide cual del vector de movimiento derivado y el
vector de movimiento (0, 0) (no se codifica la informacion para identificar cual se selecciona). Ademas, el bloque en
una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con un bloque actual es el bloque (el bloque convencional)
en la imagen hacia atras mas cercana (la imagen convencional) a la imagen actual que se va a codificar en el orden
de visualizacion.

La unidad de compensacion de movimiento 303 genera los datos de imagen predictivos "Pred" basandose en este
modo de codificacion "Mod" y el vector de movimiento estimado por la unidad de estimacion de vectores de movimiento
302. En el modo directo de una imagen B, la unidad de compensacion de movimiento 303 genera imagenes predictivas
para cada bloque actual de 8 * 8 pixeles que se va a compensar en movimiento, usando el vector de movimiento
calculado por la unidad de estimacion de vectores de movimiento 302. Ademas, cuando el vector de movimiento indica
ubicaciones de subpixel tales como un medio pixel y un cuarto de pixel, la unidad de compensaciéon de movimiento
303 interpola las ubicaciones de subpixel tales como un medio pixel y un cuarto de pixel usando un filtro lineal (un
filtro de paso bajo) y similares. En este caso, debido a que los vectores de movimiento con tamafios de bloque
pequefios no son seleccionados por la unidad de estimacion de vectores de movimiento 302 en el modo bipredictivo,
la unidad de compensacién de movimiento 303 puede realizar la compensacién de movimiento con tamafios de bloque
relativamente grandes que no tengan muchos accesos en el modo bipredictivo. Ademas, en el modo unidireccional, la
unidad de estimacién de vectores de movimiento 302 y la unidad de compensaciéon de movimiento 303 realizan la
compensacion de movimiento que hace posible la compensacién de movimiento con tamafios de bloque pequefos.
La unidad de codificacion de longitud variable 103 realiza codificacion de longitud variable y similares a los datos
residuales codificados introducidos "ResCodificados" y los parametros de movimiento "ParamMovimiento" emitidos
desde la unidad de estimacion de vectores de movimiento 302 y genera los datos codificados "Secuenciabits" al afiadir
ademas el modo de codificacion "Mod".

La unidad de descodificacion de imagenes 104 realiza procesos de descodificacion tales como cuantificacion inversa
y conversion de frecuencia inversa a los datos residuales codificados introducidos "ResCodificados" y genera datos
residuales descodificados "ResRecon". La unidad de adicion 105 afiade los datos residuales descodificados
"ResRecon" emitidos desde la unidad de descodificacion de imagenes 104 a los datos de imagen predictivos "Pred"
introducidos de la unidad de compensacion de movimiento 303 y genera los datos de imagen descodificados "Recon".
La memoria de imagenes 106 almacena los datos de imagen descodificados generados "Recon".

La figura 5 es un diagrama de bloques que muestra la estructura de un aparato de descodificacion de imagenes 400
de acuerdo con una realizacion usando el método de descodificacion de imagenes de acuerdo con la presente
invencion. El aparato de descodificacion de imagenes 400 incluye una unidad de descodificacion de longitud variable
201, una unidad de descodificacion de imagenes 202, una unidad de adiciéon 203, una memoria de imagenes 204, una
unidad de almacenamiento de vectores de movimiento 205, una unidad de conversion de informacion de movimiento
401 y una unidad de compensacion de movimiento 402.

La unidad de descodificacion de longitud variable 201 extrae varios datos tales como los datos residuales codificados
"ResCodificados", parametros de movimiento "ParamMovimiento" e informacién del modo de codificacién "Mod" usado
en el momento de codificar de los datos codificados introducidos "Secuenciabits". La unidad de descodificacion de
imagenes 202 descodifica los datos residuales codificados introducidos "ResCodificados" y genera datos de imagen
residual predictivos "Res". La unidad de conversién de informacion de movimiento 401 convierte parametros de
movimiento de imagenes de referencia extraidas por lectura de la unidad de almacenamiento de vectores de
movimiento 205 en parametros de movimiento (tales como vectores de movimiento) con el tamafio de bloque
predeterminado (por ejemplo, un bloque de 8 x 8 pixeles) o da instrucciones a la unidad de compensacion de
movimiento 402 para hacer una interpretacion de los parametros de movimiento que correspondan a esta conversion.
La unidad de compensacion de movimiento 206 incluye dentro una unidad de interpolacion de pixeles no ilustrada que
interpola valores de pixel de las ubicaciones de subpixel como un medio pixel y un cuarto de pixel al usar un filtro
lineal y similares, y genera los datos de imagen predictivos "Pred" que son datos de compensacion de movimiento a
partir de los datos de imagen descodificados "Recon" en la memoria de imagenes 204 basandose en el modo de
codificacion "Mod" en el momento de la codificacion, parametros de movimiento "ParamMovimiento" y similares. En
este momento, cuando el macrobloque actual que se va a descodificar es codificado en el modo directo, los vectores
de movimiento para generar los datos de imagen predictivos "Pred" no son codificados. En consecuencia, la unidad
de compensacién de movimiento 402 calcula vectores de movimiento en el bloque actual que se va a compensar en
movimiento usando vectores de movimiento convertidos por la unidad de conversién de informacién de movimiento
401 (convertidos, por ejemplo, en un tamafio de bloque que es de 8 x 8 bloques o mas grande) y vectores de
movimiento derivados en bloques adyacentes al bloque actual que se va a descodificar, y genera los datos de imagen
predictivos "Pred" de una forma bloque a bloque, el bloque siendo el bloque actual que se va a compensar en
movimiento (por ejemplo, un blogue de 8 x 8 pixeles) con el tamafio que sea mas grande que el bloque mas pequefio
de una imagen P. La unidad de almacenamiento de vectores de movimiento 205 almacena los parametros de
movimiento "ParamMovimiento" extraidos por la unidad de descodificacion de longitud variable 201. La unidad de
adicion 203 afiade los datos de imagen residuales predictivos "Res" emitidos desde la unidad de descodificacion de
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imagenes 202 a los datos de imagen predictivos "Pred" que son datos de compensacion de imagenes en movimiento
emitidos desde la unidad de compensacion de movimiento 206 y genera los datos de imagen descodificados "Recon".
La memoria de imagenes 204 almacena los datos de imagen descodificados generados "Recon".

Posteriormente en el presente documento, se explican el aparato de codificacion de imagenes 300 y el aparato de
descodificacion de imagenes 400 construidos como se describid anteriormente.

En la presente realizacion, en el modo directo de una imagen B, la unidad de estimacion de vectores de movimiento
302 en el aparato de codificacion de imagenes 300 y la unidad de compensacion de movimiento 402 en el aparato de
descodificacion de imagenes 400 seleccionan un vector de movimiento usado para compensar en movimiento el
bloque actual que se va a compensar en movimiento entre una pluralidad de vectores que dependen de vectores de
movimiento del bloque compensado en movimiento en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con
el bloque actual que se va a compensar en movimiento. Por ejemplo, la unidad de compensacion de vectores de
movimiento 302 o la unidad de compensacion de movimiento 402 selecciona como un vector de movimiento del
macrobloque actual que se va a codificar o descodificar o bien el vector de movimiento (0, 0) o bien el vector de
movimiento que se calcule usando vectores de movimiento de bloques adyacentes que ya hayan sido codificados o
descodificados en las imagenes que se van a codificar o descodificar, y determina que el vector de movimiento
seleccionado es el vector de movimiento en el bloque actual que se va a compensar en movimiento. Los bloques
adyacentes son los bloques que ya han sido codificados o descodificados en la misma imagen actual que se va a
codificar y son bloques adyacentes al macrobloque actual que se va a codificar o descodificar. Posteriormente en el
presente documento, con referencia al método de compensacién de movimiento en el modo directo usando vectores
de movimiento en los bloques adyacentes que ya han sido determinados y parametros de movimiento en una imagen
de referencia hacia atras, se explican en primer lugar los procesos en el aparato de codificacion de imagenes 300.

La figura 6A es un diagrama que muestra un método para determinar el vector de movimiento MV del macrobloque
actual que se va a codificar o descodificar usando vectores de movimiento en los bloques adyacentes cuando los
bloques adyacentes son compensados en movimiento en el mismo tamafio de bloque de 16 x 16 pixeles que el
macrobloque actual. La figura 6B es un diagrama que muestra la correspondencia entre el bloque actual que se va a
compensar en movimiento y el bloque en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con el bloque
actual que se va a codificar o descodificar cuando el macrobloque actual y el bloque en una imagen subsiguiente que
esta ubicada conjuntamente con un bloque actual son compensados en movimiento en el mismo tamafo de bloque.
La figura 7 es un diagrama que muestra un método para determinar el vector de movimiento del macrobloque actual
usando vectores de movimiento de bloques adyacentes cuando los bloques adyacentes son compensados en
movimiento en un tamafio de bloque mas pequefio que el bloque actual. La figura 8 es un diagrama de flujo que
muestra un proceso para compensar en movimiento el bloque actual que se va a compensar en movimiento con un
método diferente (un vector de movimiento diferente) dependiendo de un movimiento del bloque en una imagen
subsiguiente ubicada conjuntamente con el bloque actual que se va a compensar en movimiento cuando un
macrobloque actual que se va a codificar o descodificar y el macrobloque en una imagen subsiguiente que esta ubicada
conjuntamente con el macrobloque actual son compensados en movimiento con el mismo tamafio de bloque.

En primer lugar se explica el caso en el que el bloque actual que se va a compensar en movimiento en la imagen
actual que se va a codificar B1 y el bloque en una imagen subsiguiente ubicada conjuntamente con el bloque actual
que se va a compensar en movimiento en la imagen P hacia atras P2 son del mismo tamafio y corresponden uno al
otro uno por uno. La unidad de conversion de informaciéon de movimiento 301 evalla si el tamaiio de la compensacion
de movimiento del bloque en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con el bloque actual que se
va a compensar en movimiento es el mismo que el tamafio del bloque actual que se va a compensar en movimiento o
no. Cuando son los mismos, la unidad de conversion de informacién de movimiento 301 da instrucciones a la unidad
de estimacion de vector de movimiento 302 para calcular el vector de movimiento del bloque actual que se va a
compensar en movimiento siguiendo el procedimiento mostrado en el diagrama de flujo de la figura 8. Como se
muestra en el diagrama de flujo de la figura 8, la unidad de estimacion de vectores de movimiento 302, en primer lugar,
evalia si "el movimiento es pequefio” o no en el bloque ubicado conjuntamente con el bloque actual que se va a
compensar en movimiento (el bloque convencional) en la imagen P2 que es una imagen P (una imagen convencional)
que sigue la imagen actual que se va a codificar B1 mostrada en la figura 6B, en otras palabras, una imagen P
visualizada temporalmente mas tarde que la imagen B1 y es adyacente a la imagen B1 (S401), y cuando "el
movimiento es pequefio”, el vector de movimiento en el bloque actual que se va a compensar en movimiento se
determina como (0, 0) (S402). En otras palabras, a este bloque actual que se va a compensar en movimiento, se
realiza la compensacion de movimiento usando una prediccion entre imagenes determinando que el vector de
movimiento sea (0, 0). En el presente caso, "el movimiento es pequefio” significa que el bloque es codificado haciendo
referencia a la imagen mas cercana a la imagen en la que el bloque esta incluido y el tamafio (el valor absoluto) del
vector de movimiento es no superior a "1". Pero es aceptable que "el movimiento sea pequefio" simplemente cuando
el tamafo del vector de movimiento sea el valor predeterminado o menos. Ademas, también es aceptable que "el
movimiento sea pequefio” cuando se determine que la imagen particular es la imagen de referencia.

Por otro lado, cuando "el movimiento NO es pequefio” en el caso del bloque ubicado conjuntamente con el bloque
actual que se va a compensar en movimiento en una imagen P hacia atras, en otras palabras, o bien cuando el bloque
convencional no sea codificado haciendo referencia a la imagen mas cercana o bien cuando el tamafio del vector de
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movimiento supere "1", la unidad de estimacion de vectores de movimiento 302 determina que el vector de movimiento
MV en el macrobloque actual que se va a codificar que es calculado usando vectores de movimiento en los bloques
adyacentes al macrobloque actual que se va a codificar es el vector de movimiento en el bloque actual que se va a
compensar en movimiento (S404). Por cierto, en una explicacion posterior, tanto la imagen PO como la imagen P2 se
determinan como las imagenes mas cercanas a la imagen B1.

Para calcular el vector de movimiento MV del macrobloque actual que se va a codificar, la unidad de estimacion de
vectores de movimiento 302, en primer lugar, selecciona tres bloques codificados (bloques adyacentes) vecinos al
macrobloque actual que se va a codificar. Debido a que la norma y el método para la selecciéon no son importantes en
el presente caso, sus explicaciones se omiten. La figura 6A muestra los tres bloques seleccionados adyacentes al
macrobloque actual que se va a codificar. Como se muestra en la figura 6A, en el macrobloque ubicado sobre el
macrobloque actual que se va a codificar, el vector de movimiento MV2 ya ha sido determinado; en el macrobloque
ubicado arriba a la derecha del macrobloque actual que se va a codificar, el vector de movimiento MV3 ya ha sido
determinado. Ademas, en el macrobloque ubicado a la izquierda del macrobloque actual que se va a codificar, el vector
de movimiento MV1 ya ha sido determinado. La unidad de estimacion de vectores de movimiento 302 determina el
vector de movimiento MV del macrobloque actual que se va a codificar usando estos vectores de movimiento, los
vectores de movimiento MV1, MV2 y MV3. Por ejemplo, el vector de movimiento que hace referencia a la imagen mas
cercana temporalmente a la imagen actual que se va a codificar entre los vectores de movimiento MV1, MV2 y MV3,
se determina como un candidato para el vector de movimiento MV en este macrobloque actual que se va a codificar.
En el presente caso, "la imagen mas cercana temporalmente a la imagen actual que se va a codificar" significa la
imagen hacia delante y mas cercana a la imagen actual que se va a codificar cuando se predice el vector de movimiento
en el macrobloque actual que se va a codificar haciendo referencia a una imagen hacia delante, y la imagen hacia
atrds y mas cercana a la imagen actual que se va a codificar cuando se predice el vector de movimiento del
macrobloque actual que se va a codificar haciendo referencia a una imagen hacia atras. En este momento, la unidad
de estimacioén de vectores de movimiento 302 determina que

(1) el vector de movimiento MV del macrobloque actual que se va a codificar es (0, 0) cuando no hay vector de
movimiento alguno que hace referencia a la imagen temporalmente mas cercana a la imagen actual que se va a
codificar;

(2) el candidato es el vector de movimiento MV en el macrobloque cuando hay un vector de movimiento que hace
referencia a la imagen temporalmente mas cercana a la imagen actual que se va a codificar; y

(3) la media de los tres vectores de movimiento en los bloques adyacentes es el vector de movimiento MV del
macrobloque actual que se va a codificar cuando hay dos o mas vectores de movimiento que determinan que el vector
de movimiento en el bloque adyacente que no hace referencia a la imagen mas cercana es (0, 0).

Hasta ahora, el caso de que los bloques adyacentes al macrobloque actual que se va a codificar son compensados
en movimiento usando el mismo tamafio que el bloque actual que se va a codificar se explica usando la figura 6A.
Como se muestra en la figura 7, sin embargo, incluso cuando los bloques adyacentes son compensados en movimiento
en un tamafio de bloque diferente de, y en un tamario de bloque mas pequefio que, aquel del macrobloque actual que
se va a codificar, también es posible calcular de forma similar el vector de movimiento MV en el macrobloque actual
que se va a codificar. En la figura 7, se explica el caso en el que los vectores de movimiento son estimados con un
bloque de 4 x 4 pixeles como la unidad en los bloques adyacentes hacia un macrobloque actual de 16 x 16 pixeles
que se va a codificar. En un caso como este, para calcular el vector de movimiento MV del macrobloque actual que se
va a codificar, la unidad de estimacion de vectores de movimiento 302, en primer lugar, selecciona los tres bloques
adyacentes (el bloque A, el bloque B y el bloque C).

El bloque A, por ejemplo, pertenece al macrobloque ubicado a la izquierda del macrobloque actual que se va a codificar
y toca la esquina izquierda superior del macrobloque actual que se va a codificar. Ademas, el bloque B, por ejemplo,
pertenece al macrobloque ubicado sobre el macrobloque actual que se va a codificar y toca la esquina izquierda
superior del macrobloque actual que se va a codificar. Ademas, el bloque C, por ejemplo, pertenece al macrobloque
ubicado arriba a la derecha del macrobloque actual que se va a codificar y toca la esquina derecha superior del
macrobloque actual que se va a codificar.

Para los bloques A, B y C, los vectores de movimiento MV1, MV2 y MV3 ya han sido determinados, respectivamente.
La unidad de estimacion de vectores de movimiento 302 aplica los puntos (1), (2) y (3) mencionados anteriormente a
los vectores de movimiento MV1, MV2 y MV3 y puede determinar el vector de movimiento MV en el macrobloque
actual que se va a codificar de manera similar al caso en el que el macrobloque actual que se va a codificar y los
bloques adyacentes sean compensados en movimiento en el mismo tamafio. Con referencia a cada bloque actual que
se va a compensar en movimiento en el macrobloque actual que se va a codificar, como ya se ha explicado,
dependiendo de si "el movimiento es pequefio” o no en el bloque en una imagen subsiguiente que esta ubicada
conjuntamente con un bloque actual, la unidad de estimacion de vectores de movimiento 302 selecciona o bien la
compensacion de movimiento usando el vector de movimiento (0, 0) o bien la compensacion de movimiento usando
el vector de movimiento MV.
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Como se describié anteriormente, cuando se determina el vector de movimiento del bloque actual que se va a
compensar en movimiento, la unidad de compensacion de movimiento 303 genera los datos de imagen predictivos
"Pred" de los datos de imagen de referencia "Ref" en la memoria de imagenes 106 usando el vector de movimiento
determinado (S403).

Hasta el momento se ha explicado el caso en el que el bloque en una imagen subsiguiente que esta ubicada
conjuntamente con el bloque actual que se va a compensar en movimiento es compensado en movimiento en el mismo
tamafo de bloque con el bloque actual que se va a compensar en movimiento. Posteriormente en el presente
documento se explica el caso en el que el bloque en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con el
bloque actual que se va a compensar en movimiento es compensado en movimiento en un tamarfio de bloque diferente
al del bloque actual que se va a compensar. En el aparato de codificacion de imagenes 300, cuando se realiza la
compensacion de movimiento bipredictiva de una imagen B, la unidad de compensacion de movimiento 303 y la unidad
de estimacién de vectores de movimiento 302 realizan la compensacion de movimiento enfocada a bloques con un
tamafio predeterminado (por ejemplo, bloques de 8 x 8 pixeles) que sea mas grande que el bloque mas pequefio
(4 x 4 pixeles) que pueda ser un bloque objetivo para la compensacion de movimiento predictiva unidireccional. En
consecuencia, cuando una imagen de referencia hacia atras de una imagen que es compensada en movimiento en
forma bipredictiva es compensada en movimiento unidireccionalmente, puede ocurrir el caso en el que el bloque en
una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con el bloque actual que se va a compensar en movimiento
sea compensado en movimiento en un tamafio de bloque mas pequefo que el del bloque actual que se va a compensar
en movimiento.

La figura 9 es un diagrama que muestra la correspondencia entre el bloque actual que se va a compensar en
movimiento y la pluralidad de bloques en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con el bloque
actual que se va a compensar en movimiento cuando un macrobloque actual que se va a codificar o descodificar y el
macrobloque en una imagen subsiguiente que estd ubicada conjuntamente con el macrobloque actual son
compensados en movimiento en diferentes tamafios de bloque. En el lado izquierdo de la figura 9 se muestra un
macrobloque actual que se va a codificar en la imagen B actual que se va a codificar; en el lado derecho de la figura
9 se muestra el macrobloque en la imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con el macrobloque actual
que se va a codificar en la imagen hacia atras mas cercana (una imagen P o una imagen B) a la imagen B actual. El
tamafio de los macrobloques es el mismo y de 16 x 16 pixeles, por ejemplo. EI macrobloque en una imagen
subsiguiente mostrada en el lado derecho de la figura 9, que esta ubicada conjuntamente con un macrobloque actual,
se codifica antes que una imagen actual y se supone que ya estda compensado en movimiento con un bloque de 4 x 4
pixeles (el lote mas pequefio de la figura), por ejemplo, como la unidad.

La figura 10 es un diagrama de flujo que muestra un proceso para compensar en movimiento el bloque actual que se
va a compensar en movimiento con un método diferente (un vector de movimiento diferente) dependiendo de un
movimiento del bloque en una imagen subsiguiente ubicada conjuntamente con el bloque actual que se va a
compensar en movimiento cuando un macrobloque actual que se va a codificar o descodificar y el macrobloque en
una imagen subsiguiente que estd ubicada conjuntamente con el macrobloque actual son compensados en
movimiento con diferentes tamafios de bloque. La unidad de conversion de informaciéon de movimiento 301, en primer
lugar, evalla si el bloque en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con el bloque actual que se va
a compensar en movimiento y el bloque actual que se va a compensar en movimiento son compensados en
movimiento en el mismo tamafo de blogque o no. Cuando no son compensados en movimiento en el mismo tamano
de bloque, la unidad de conversién de informacién de movimiento 301 da instrucciones a la unidad de estimacién de
vectores de movimiento 302 para calcular el vector de movimiento en el bloque actual que se va a compensar en
movimiento siguiendo el procedimiento mostrado en el diagrama de flujo de la figura 10. En el presente caso, debido
a que el tamario del bloque actual que se va a compensar en movimiento es de 8 pixeles x 8 pixeles y el bloque en
una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con el bloque actual es compensado en movimiento con un
tamafio de bloque de 4 x 4 pixeles. La unidad de estimacién de vectores de movimiento 302 calcula el vector de
movimiento en el bloque actual que se va a compensar en movimiento siguiendo el diagrama de flujo mostrado en la
figura 10.

En el diagrama de flujo mostrado en la figura 10, el proceso en la etapa S501 es diferente al proceso de la etapa S401
mostrado en el diagrama de flujo de la figura 8. Como se muestra en la figura 9, en el método de compensacion de
movimiento de acuerdo con la presente invencion, un bloque actual que se va a codificar es compensado en
movimiento en cada unidad de cuatro bloques actuales que se van a compensar en movimiento. Se les determina, por
ejemplo, como el bloque actual que se va a compensar en movimiento a, el bloque actual que se va a compensar en
movimiento b, el bloque actual que se va a compensar en movimiento c y el bloque actual que se va a compensar en
movimiento d. A estos bloques actuales que se van a compensar en movimiento, en el macrobloque en una imagen
subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con un macrobloque actual, corresponden el bloque a', el bloque b', el
bloque c'y el bloque d', respectivamente. Cada uno de estos bloques a', b', c' y d' esta compuesto ademas de cuatro
blogues actuales de 4 x 4 pixeles que se van a compensar en movimiento. La unidad de estimacién de vectores de
movimiento 302, identifica en primer lugar el bloque a' en el macrobloque en una imagen subsiguiente que esta ubicada
conjuntamente con y que corresponde al bloque actual a que se va a compensar en movimiento en el macrobloque
actual que se va a codificar y evalla si "el movimiento es pequefio" o no en dos 0 mas bloques actuales que se van a
compensar en movimiento de los cuatro bloques actuales que se van a compensar en movimiento que componen el
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bloque a' (S501).

La norma para evaluar si "el movimiento es pequefio" o no en los bloques actuales que se van a compensar en
movimiento es similar a la de la etapa S401 en el diagrama de flujo mostrado en la figura 8. Cuando "el movimiento es
pequefo” en dos 0 mas bloques actuales que se van a compensar en movimiento, la unidad de estimacién de vectores
de movimiento 302 determina que el vector de movimiento del bloque actual que se va a compensar en movimiento a
en el macrobloque actual que se va a codificar es (0, 0) (§502); la unidad de compensacién de movimiento 303 realiza
la compensacion de movimiento usando el vector de movimiento determinado (0, 0) (S502). Cuando "el movimiento
NO es pequefio" en dos o0 mas bloques, en otras palabras, cuando el nimero de los bloques actuales que se van a
compensar en movimiento cuyo "movimiento es pequefio” es menor que dos, la unidad de estimacion de vectores de
movimiento 302 determina el vector de movimiento MV del macrobloque actual que se va a codificar usando vectores
de movimiento de bloques adyacentes al macrobloque actual que se va a codificar (S504). El proceso para determinar
el vector de movimiento MV del macrobloque actual que se ha codificado usando los vectores de movimiento de los
bloques adyacentes es similar al de la etapa S404 de la figura 8. La unidad de compensacién de movimiento 303
genera los valores de pixel predictivos de compensacion de movimiento del bloque actual que se va a compensar en
movimiento a usando el vector de movimiento MV determinado de esta manera (S503).

La unidad de compensacion de movimiento 303, la unidad de estimacion de vectores de movimiento 302 y la unidad
de conversion de informacion de movimiento 301 repiten los procesos de las etapas S501 - S504 mencionadas
anteriormente a los bloques actuales restantes que se van a compensar en movimiento, b, c y d, y completan la
compensacion de movimiento para el macrobloque actual que se va a codificar cuando se realiza la compensacién de
movimiento a todos los bloques actuales que se van a compensar en movimiento, a, b, cy d.

Por otro lado, el aparato de descodificacion de imagenes 400 descodifica los datos codificados "Secuenciabits"
codificados por el aparato de codificacion de imagenes 300. En el modo directo, el aparato de descodificacion de
imagenes 400 puede compensar en movimiento cada blogue actual que se va a compensar en movimiento de forma
similar al aparato de codificacion de imagenes 300 debido a que la unidad de conversidn de informacién de movimiento
401 realiza el proceso que corresponde al de la unidad de conversién de informacién de movimiento 301 en el aparato
de codificacion de imagenes 300 y la unidad de compensacion de movimiento 402 realiza los procesos que
corresponden a los de la unidad de estimacion de vectores de movimiento 302 y la unidad de compensacion de
movimiento 300 en el aparato de codificacion de imagenes 300.

Ademas, cuando se indica que el modo de codificacién "Mod" extraido de los datos codificados "Secuenciabits" por la
unidad de descodificacion de longitud variable 201 que los macrobloques actuales que se van a descodificar estan
codificados en el modo directo, la unidad de conversion de informacién de movimiento 401 evalla si el tamafio del
bloque compensado en movimiento en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con un blogue actual
que se va a compensar en movimiento es el mismo que el tamafo de bloque actual que se va a compensar en
movimiento; cuando son los mismos, la unidad de conversion de informacion de movimiento 401 da instrucciones a la
unidad de estimacion de vectores de movimiento 402 para calcular el vector de movimiento del bloque actual que se
va a compensar en movimiento siguiendo el procedimiento mostrado en el diagrama de flujo de la figura 8.

Siguiendo esta instruccion, la unidad de estimacion de vectores de movimiento 402 evalta en primer lugar si "el
movimiento es pequefio” o no en el bloque compensado en movimiento en una imagen P (una imagen de referencia
hacia atras) P2 que esta ubicada conjuntamente con el bloque actual que se va a compensar en movimiento después
de la imagen actual que se va a descodificar B1 mostrada en la figura 6B (S401), y cuando "el movimiento es pequefio”,
el vector de movimiento en el bloque actual que se va a compensar en movimiento se determina como siendo de (0,
0) (S402). En oftras palabras, a este bloque actual que se va a compensar en movimiento, la compensacion de
movimiento usando una prediccion entre imagenes no se realiza. Por otro lado, cuando "el movimiento NO es pequefio”
en el bloque compensado en movimiento en una imagen P hacia atras que esta ubicada conjuntamente con el bloque
actual que se va a compensar en movimiento, la unidad de estimacién de vectores de movimiento 402 determina que
el vector de movimiento MV del macrobloque actual que se va a descodificar que se calcula usando vectores de
movimiento de los bloques adyacentes al macrobloque actual que se va a descodificar es el vector de movimiento del
bloque actual que se va a compensar en movimiento (S404). El método para calcular el vector de movimiento del
macrobloque actual que se va a descodificar usando los vectores de movimiento en los bloques adyacentes
descodificados es el mismo que el método explicado en el caso del aparato de codificacion de imagenes 300.

Cuando el vector de movimiento del bloque actual que se va a compensar en movimiento se determina en la etapa
S402 o la etapa S404, la unidad de compensacion de movimiento 402 extrae por lectura el bloque cuya ubicacion se
muestra por el vector de movimiento determinado de los datos de imagen de referencia "Ref" en la memoria de
imagenes 204 y genera los datos de imagen predictivos "Pred" (S403). Como se describid anteriormente, aunque el
bloque actual que se va a compensar en movimiento y el bloque compensado en movimiento en una imagen
subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con el bloque actual que se va a compensar en movimiento son
compensados en movimiento en el mismo tamafio de bloque, la unidad de compensacién de movimiento 402 puede
determinar el vector de movimiento para que cada bloque actual que se va a compensar en movimiento y realizar la
compensacion de movimiento, dependiendo de si "el movimiento es pequefio" o no en el bloque actual que se va a
compensar en movimiento en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con un bloque actual.

12



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2 788 382 T3

Ademas, cuando se indica que el macrobloque actual que se va a descodificar es codificado en el modo directo en el
modo de codificacion extraido "Mod" y cuando el bloque actual que se va a compensar en movimiento y el bloque
compensado en movimiento en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con el bloque actual que
se va a compensar en movimiento no son compensados en movimiento en el mismo tamafo de bloque, la unidad de
conversion de informacién de movimiento 401 da instrucciones a la unidad de compensacién de movimiento 402 para
calcular el vector de movimiento del bloque actual que se va a compensar en movimiento siguiendo el procedimiento
mostrado en el diagrama de flujo de la figura 10. En el macroblogue (en una imagen P subsiguiente) que esta ubicado
conjuntamente con el macrobloque actual que se va a descodificar (en la imagen actual que se va a descodificary a
la cual la imagen P subsiguiente estda mas cercana), la unidad de compensacion de movimiento 402 examina el
movimiento de cuatro bloques compensados en movimiento de 4 x 4 pixeles incluidos en un bloque de 8 x 8 pixeles
que corresponde a un bloque de 8 x 8 pixeles actual que se va a compensar en movimiento y determina el vector de
movimiento del bloque actual que se va a compensar en movimiento como de (0, 0) cuando "el movimiento es
pequefo” en dos o mas bloques compensados en movimiento de los cuatro (S502). Cuando este no es el caso, la
unidad de compensacion de movimiento 402 determina el vector de movimiento MV del macrobloque actual que se va
a descodificar, que se calcula usando los vectores de movimiento de bloques adyacentes al macrobloque actual que
se va a descodificar, como el vector de movimiento del bloque actual que se va a compensar en movimiento (S504).
Cuando el vector de movimiento del bloque actual que se va a compensar en movimiento se determina en la etapa
S502 o la etapa S504, la unidad de compensacion de movimiento 402 extrae por lectura el bloque cuya ubicacion se
muestra por el vector de movimiento determinado de los datos de imagen de referencia "Ref" en la memoria de
imagenes 204 y genera los datos de imagen predictivos "Pred". De esta manera, aunque el bloque actual que se va a
compensar en movimiento y el bloque compensado en movimiento en una imagen subsiguiente que esta ubicada
conjuntamente con el bloque actual que se va a compensar en movimiento son compensados en movimiento en
diferentes tamafos de bloque, la unidad de compensacién de movimiento 402 puede evaluar si "el movimiento es
pequefio” o no en el bloque compensado en movimiento en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente
con un bloque actual. En consecuencia, la unidad de compensacion de movimiento 402 puede, dependiendo de este
resultado de evaluacion, determinar el vector de movimiento de cada bloque actual que se va a compensar en
movimiento y realizar la compensacion de movimiento para el bloque actual que se va a compensar en movimiento.

Como se describié anteriormente, debido a que el aparato de codificacion de imagenes 300 y el aparato de
descodificacion de imagenes 400, que usan el método de compensacion de movimiento de acuerdo con la presente
invencion, realizan la compensacion de movimiento con un bloque actual de tamafio mas grande que se va a
compensar en movimiento que el del bloque actual convencional que se va a compensar en movimiento como la
unidad, en la codificacion por compensacion de movimiento de una imagen B, la carga por acceso a la memoria de
imagenes en la codificacion y descodificacion de la imagen B puede reducirse.

Por cierto, en la primera realizacién descrita anteriormente, el tamafio de un bloque actual que se va a compensar en
movimiento de una imagen B se explica como de 8 x 8 pixeles, y el tamafio de un bloque compensado en movimiento
de una imagen P se explica como de 4 pixeles x 4 pixeles, pero la presente invencion no esta limitada a estos tamarios
y es aceptable decidir tamafios diferentes a partir de estos tamafios. Ademas, cuando "el movimiento es pequefio” en
dos o mas bloques compensados en movimiento de los bloques que corresponden a los bloques actuales que se van
a compensar en movimiento en la imagen subsiguiente mas cercana a una imagen actual, el vector de movimiento de
la imagen actual que se va a compensar en movimiento se determina como de (0, 0), pero no necesariamente tiene
que ser "dos o mas" y es satisfactorio que sea "uno o mas" o "tres o mas" o "todos". Ademas, cuando bloques actuales
que se van a compensar en movimiento y sus tamafos se deciden como diferentes a los descritos anteriormente, es
aceptable decidir adecuadamente de acuerdo con la proporcién de estos tamafios de bloque. Esto también es aplicable
a las siguientes realizaciones.

Ademas, en la primera realizacion, en el diagrama de flujo mostrado en la figura 8 o figura 10, el vector de movimiento
determinado basandose en vectores de movimiento de bloques adyacentes es uno para un macrobloque actual que
se va a codificar o descodificar. En consecuencia, cuando el proceso de la etapa S404 o la etapa S504 se realiza en
el bloque actual que se va a compensar en movimiento en el mismo macrobloque actual, el mismo proceso de calculo
se repite cada vez como un resultado. Sin embargo, la presente invencion no esta limitada a esto. Es satisfactorio, por
ejemplo, determinar el vector de movimiento por adelantado basandose en vectores de movimiento de bloques
adyacentes para cada macrobloque actual, en otras palabras, realizar el proceso de la etapa S404 o la etapa S504
antes de la evaluacion de la etapa S401 o la etapa S501 y simplemente "usar el valor de vector de movimiento
determinado por adelantado basandose en los vectores de movimiento como el bloque adyacente como el vector de
movimiento del bloque actual que se va a compensar en movimiento" en la etapa S404 o la etapa S504. De esta
manera, cuando "el movimiento NO es pequefio” en el bloque en una imagen subsiguiente que esta ubicada
conjuntamente con el bloque actual que se va a compensar en movimiento, se logra el efecto para reducir el nUmero
de calculos del vector de movimiento basandose en los vectores de movimiento de bloques adyacentes y para reducir
la carga de procesamiento de la unidad de estimacion de vectores de movimiento 302 y la unidad de compensacion
de movimiento 402. Esto también es aplicable a las siguientes realizaciones.

Ademas, en lugar de realizar el proceso de la etapa S401 o la etapa S501 antes de la evaluacion de la etapa S401 o
la etapa S501, es aceptable almacenar, en una memoria y similar, el vector de movimiento MV del macrobloque actual
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que se va a codificar / descodificar que se calcule por el proceso de la etapa S404 o la etapa 504 cuando se realiza el
proceso de la etapa S404 o la etapa S504. La duracién para almacenar el vector de movimiento MV es la duraciéon
para procesar bloques actuales que se van a compensar en movimiento en el mismo macrobloque actual. En forma
concreta, es satisfactorio que la unidad de estimacion de vectores de movimiento 303 o la unidad de compensacion
de movimiento 402 calcule el vector de movimiento del macrobloque actual solo cuando "el movimiento NO es
pequefo" en el bloque en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con el bloque actual que se va a
compensar en movimiento en los macrobloques actuales y almacene el vector de movimiento MV del macrobloque
actual mientras los bloques actuales que se van a compensar en movimiento en el mismo macrobloque actual que se
va a codificar o descodificar. De esta manera, se logra el efecto para reducir mas el numero de calculos por la unidad
de estimacion de vectores de movimiento 302 y la unidad de compensacion de movimiento 402 y para reducir mas la
carga de procesamiento de la unidad de estimacién de vectores de movimiento 302 y la unidad de compensacién de
movimiento 402.

Ademas, en la primera realizacion, se describe que en la etapa S404 o la etapa S504 en el diagrama de flujo de la
figura 8 o la figura 10, el vector de movimiento del macrobloque actual que se va a codificar o descodificar se determina
usando vectores de movimiento de bloques adyacentes, pero no es necesario determinar el vector de movimiento MV
del bloque actual que se va a codificar o descodificar mediante este método. Por ejemplo, es aceptable que el vector
de movimiento del macrobloque actual se determine usando el vector de movimiento del bloque en una imagen que
esta ubicada conjuntamente con el macrobloque actual en otra imagen cuyo vector de movimiento haya sido
determinado por adelantado. Esto también es aplicable a las siguientes realizaciones.

Ademas, en la primera realizacién, se explica que la unidad de conversion de informacién de movimiento 301 convierte
un parametro de movimiento de una imagen de referencia en un parametro con un tamafo de bloque predeterminado
después de que el parametro de movimiento de la imagen de referencia es almacenado en la unidad de
almacenamiento de vectores de movimiento 110 pero es satisfactorio que la unidad de conversién de informacién de
movimiento 301 realice la conversion antes que el parametro de movimiento de la imagen de referencia sea
almacenado en la unidad de almacenamiento de vectores de movimiento 110. Esto también es aplicable a las
siguientes realizaciones. Por ejemplo, cuando un parametro de movimiento de una imagen de referencia se estima
con un bloque de 4 x 4 pixeles como la unidad para la compensacién de movimiento, la unidad de conversién de
informacion de movimiento 301 rescribe todos los valores de los vectores de movimiento MV1, MV2, MV3 y MV4
estimados en cuatro bloques de 4 x 4 pixeles contenidos en el bloque de 8 x 8 pixeles en el valor de un blogue de
4 x 4 pixeles, MV1, en el bloque de 8 x 8 pixeles, ubicado en las cuatro esquinas del macrobloque de 16 x 16 pixeles.
De esta manera, todos los cuatro bloques de 4 x 4 pixeles obtenidos al dividir el macrobloque en cuatro bloques de
8 x 8 pixeles y dividiendo ademas cada bloque de 8 x 8 pixeles en cuatro, tienen los mismos vectores de movimiento
que los vectores de movimiento estimados para cuatro bloques de 4 x 4 pixeles, en el bloque de 8 x 8 pixeles, ubicado
en las cuatro esquinas del macrobloque. Al almacenar un parametro de movimiento convertido de esta manera en la
unidad de almacenamiento de vectores de movimiento 110, cuando la unidad de estimacién de vectores de movimiento
302 extrae por lectura el vector de movimiento de cualquiera de los cuatro bloques de 4 x 4 pixeles incluidos en el
bloque en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con el bloque actual, la unidad de estimacién de
vectores de movimiento 302 puede evaluar faciimente el movimiento del bloque en una imagen subsiguiente que esta
ubicada conjuntamente con un bloque actual.

Ademas, es aceptable que, cuando el parametro de movimiento de una imagen de referencia se estima con un bloque
de 4 x 4 pixeles como la unidad de compensacién de movimiento, por ejemplo, la unidad de conversion de informacion
de movimiento 301 asocia un vector de movimiento, por ejemplo, MV1, con cada bloque de 8 x 8 pixeles obtenido al
dividir un macrobloque de 16 x 16 en cuatro, y almacena un vector de movimiento en la unidad de almacenamiento
de vectores de movimiento 110. Esto también es aplicable a las siguientes realizaciones. Este vector de movimiento
es el vector de movimiento y similar estimado para los cuatro bloques de 4 x 4 pixeles, en el bloque de 8 x 8 pixeles,
ubicado en las cuatro esquinas del macrobloque de 16 x 16 pixeles. De esta manera, aunque el parametro de
movimiento de la imagen de referencia se estima con un bloque de 4 x 4 pixeles como la unidad de compensacién de
movimiento, la unidad de estimacién de vectores de movimiento 302 puede evaluar si "el movimiento es pequefio” o
no en el bloque en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con un bloque actual con un proceso
similar al proceso mostrado en las figuras 6A y 8.

Ademas, es satisfactorio que, cuando el parametro de movimiento de una imagen de referencia se estima con un
bloque de 4 x 4 pixeles como la unidad de compensacién de movimiento, por ejemplo, la unidad de conversion de
informacién de movimiento 301 evalue si "el movimiento es pequefio” o no en los cuatro bloques de 4 x 4 pixeles, en
el bloque de 8 x 8 pixeles, ubicado en las cuatro esquinas del macrobloque de 16 x 16 pixeles, y almacene el indicador
que indique el resultado de evaluacion asociado con cada bloque de 8 x 8 pixeles en el macrobloque actual que se va
a codificar en la unidad de almacenamiento de vectores de movimiento 110. Esto también es aplicable a las siguientes
realizaciones. De esta manera, no es necesario que la unidad de estimacion de vectores de movimiento 302 evalue si
"el movimiento es pequefio” o no en el bloque en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con un
bloque actual cuando se compensa en movimiento una imagen B, y se logra que el efecto para reducir la carga de
procesamiento para compensar en movimiento la imagen B pueda reducirse.

(Segunda realizacion)
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En la segunda realizacién que se explica a continuacion, cuando el macrobloque actual que se va a codificar o
descaodificar y el macrobloque en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con el macrobloque actual
son compensados en movimiento en diferentes tamarios, el método de evaluacién para seleccionar o bien determinar
el vector de movimiento del bloque actual que se va a compensar en movimiento como de (0, 0) o bien determinar el
vector de movimiento del bloque actual que se va a compensar en movimiento usando los vectores de movimiento de
los bloques adyacentes es diferente al método de evaluacion de la primera realizacion. Cuando el macrobloque actual
y el macrobloque en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con el macrobloque actual son
compensados en movimiento en el mismo tamafo de bloque, la compensaciéon de movimiento de un bloque actual
que se va a compensar en movimiento se realiza siguiendo los métodos explicados en las figuras 6A, 6B, 7 y 8 de la
primera realizacidon. En consecuencia, con respecto a la estructura, las partes principalmente diferentes entre el
aparato de codificaciéon de imagenes /el aparato de descodificacion de imagenes de acuerdo con la segunda
realizacion y el aparato de codificacion de imagenes 300 / el aparato de descodificacion de imagenes 400 indicados
en la primera realizacién son la unidad de conversion de informacion de movimiento y la unidad de estimacion de
vectores de movimiento en el aparato de codificacion de imagenes y la unidad de conversion de informacion de
movimiento y la unidad de compensacion de movimiento en el aparato de descodificacion de imagenes. A continuacion
se omiten las explicaciones de componentes que se superponen.

La figura 11 es un diagrama que muestra la correspondencia entre el bloque actual que se va a compensar en
movimiento y la pluralidad de bloques en una imagen subsiguiente que estan ubicados conjuntamente con el bloque
actual que se va a compensar en movimiento cuando el macrobloque actual que se va a codificar / descodificar y el
macrobloque en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con un macrobloque actual son
compensados en movimiento en diferentes tamafos de bloque en la segunda realizacién. En el lado izquierdo de la
figura 11 se muestra un macrobloque actual que se va a codificar o descodificar en la imagen B actual que se va a
codificar o descodificar, de forma similar a la figura 9. En el lado derecho de la figura 11 se muestra el macrobloque
en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con el macrobloque actual, de forma similar a la figura
9. La imagen a la que pertenece el macrobloque, mostrado en el lado derecho de la figura 11, en una imagen
subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con un macrobloque actual, es una imagen P o una imagen B; por
ejemplo, la estimacion de vectores de movimiento y la compensacion de movimiento ya han sido realizados en el
macrobloque con un bloque de 4 x 4 pixeles (el lote mas pequefio de la figura 11) como la unidad. Al macrobloque
actual mostrado en el lado izquierdo de la figura 11, de forma similar a la figura 9, la determinacion de vector de
movimiento y la compensacion de movimiento se realizan con un bloque de 8 x 8 pixeles como la unidad.

Como se muestra en la figura 11, un macrobloque actual que se va a codificar o descodificar esta compuesto de cuatro
blogues actuales que se van a compensar en movimiento. Cuando se llaman los cuatro bloques actuales que se van
a compensar en movimiento, por ejemplo, para ser los cuatro bloques actuales que se van a compensar en movimiento
a, b, c y d, en el macrobloque en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con un bloque actual,
cuatro bloques de 8 x 8 pixeles, cada uno de los cuales estd compuesto de cuatro bloques de 4 x 4 pixeles
compensados en movimiento, corresponden a cada bloque actual que se va a compensar en movimiento.

La figura 12 es un diagrama de flujo que muestra un proceso en la segunda realizacién para compensar en movimiento
el bloque actual que se va a compensar en movimiento con un método diferente (un vector de movimiento diferente)
dependiendo de un movimiento del bloque en una imagen subsiguiente ubicada conjuntamente con el bloque actual
que se va a compensar en movimiento cuando un macrobloque actual que se va a codificar o descodificar y un
macrobloque en una imagen subsiguiente que estd ubicada conjuntamente con el macrobloque actual son
compensados en movimiento con diferentes tamafios de bloque. Como ya se ha explicado, en el método de
compensacion de movimiento de acuerdo con la segunda realizacién, debido a que solo el método de evaluacion para
seleccionar el vector de movimiento del bloque actual que se va a compensar en movimiento es diferente, solo el
proceso de la etapa S701 de la figura 12 es diferente del proceso en la etapa S501 de la figura 10.

En primer lugar, la unidad de conversion de informacién de movimiento evalua si el tamafio de la compensacion de
movimiento en el bloque en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con el bloque actual que se va
a compensar en movimiento es el mismo que el tamafo del bloque actual que se va a compensar en movimiento o
no. Cuando son los mismos, la unidad de conversion de informacion de movimiento da instrucciones a la unidad de
estimacién de vectores de movimiento para calcular el vector de movimiento del bloque actual que se va a compensar
en movimiento siguiendo el procedimiento mostrado en el diagrama de flujo de la figura 8. Por el contrario, cuando la
compensacion de movimiento no se realiza en el mismo tamafio de bloque, la unidad de conversiéon de informacion
de movimiento da instrucciones a la unidad de estimacién de vectores de movimiento o a la unidad de estimacién de
movimiento para calcular el vector de movimiento del bloque actual que se va a compensar en movimiento.

La unidad de estimacién de vectores de movimiento o la unidad de compensacién de movimiento evalla si "el
movimiento es pequefo" o no en el bloque compensado en movimiento a' ubicado en una esquina del macrobloque
en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con un bloque actual fuera de los cuatro bloques
compensados en movimiento que componen el bloque en el macrobloque en una imagen subsiguiente que esta
ubicada conjuntamente con un macrobloque actual, el bloque a' que corresponde al bloque compensado en
movimiento a en el macrobloque actual (S701).
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La norma para evaluar si "el movimiento es pequefo” o no en el bloque compensado en movimiento a' es similar a la
de la etapa S401 mostrada en la figura 8. Cuando "el movimiento es pequefio” en el bloque compensado en movimiento
a', la unidad de estimacién de vectores de movimiento o la unidad de compensaciéon de vectores de movimiento
determina que el vector de movimiento del bloque actual que se va a compensar en movimiento en el macrobloque
actual que se va a codificar o descodificar es (0, 0) (S702). La unidad de compensacion de movimiento compensa en
movimiento el bloque actual que se va a compensar en movimiento a usando el vector de movimiento determinado (0,
0) (S703).

Cuando "el movimiento NO es pequeio” en el bloque actual que se va a compensar en movimiento a', usando los
vectores de movimiento de los bloques adyacentes al bloque actual que se va a codificar o descodificar, la unidad de
estimacion de vectores de movimiento o la unidad de compensacion de movimiento determina el vector de movimiento
MV del macrobloque actual (S704). El proceso para determinar el vector de movimiento MV del macrobloque actual
usando los vectores de movimiento de los bloques adyacentes es similar al proceso de la etapa S404 de la figura 8.
La unidad de compensacion de movimiento genera los valores de pixel predictivos de compensacion de movimiento
del bloque actual que se va a compensar en movimiento a usando el vector de movimiento MV determinado de esta
forma (S703). Mediante el proceso descrito anteriormente, la compensacion de movimiento de un bloque actual que
se va a compensar en movimiento a ha sido completada.

La unidad de estimacion de vectores de movimiento, la unidad de compensacion de movimiento y la unidad de
conversion de informacion de movimiento en el aparato de codificacion de imagenes de acuerdo con la segunda
realizacion y la unidad de compensacion de movimiento y la unidad de conversion de informacion de movimiento en
el aparato de descodificacion de imagenes de acuerdo con la segunda realizacién repiten subsiguientemente el
proceso de las etapas S701 - S704 mencionados anteriormente a los bloques actuales restantes que se van a
compensar en movimiento b, c y d y completan la compensacion de movimiento a un macrobloque actual que se va a
codificar o descodificar.

En otras palabras, en referencia al bloque actual que se va a compensar en movimiento b, la unidad de estimacion de
vectores de movimiento evalua si "el movimiento es pequeno” o no en el bloque compensado en movimiento b', en el
bloque en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente con el bloque actual que se va a compensar en
movimiento b, ubicado en una esquina del macroblogue en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente
con el macrobloque actual, y selecciona el vector de movimiento (0, 0) cuando "el movimiento es pequefio” en el
bloqgue compensado en movimiento b'. Cuando "el movimiento NO es pequefio" en el bloque compensado en
movimiento b', la unidad de estimacién de vectores de movimiento selecciona el vector de movimiento MV del
macrobloque actual usando los vectores de movimiento de los bloques adyacentes. La unidad de compensacion de
movimiento realiza la compensacién de movimiento para el bloque actual que se va a compensar en movimiento b
usando el vector de movimiento seleccionado.

Ademas, de manera similar a los bloques actuales que se van a compensar en movimiento ¢ y d, la unidad de
estimacioén de vectores de movimiento selecciona el vector de movimiento dependiendo del movimiento de los bloques
compensados en movimiento ¢ y d, y la unidad de compensacion de movimiento compensa en movimiento a los
bloques actuales que se van a compensar en movimiento ¢ y d. Por lo tanto, cuando el aparato de codificacion de
imagenes y el aparato de descodificacion de imagenes realizan la compensaciéon de movimiento a todos los bloques
actuales que se van a compensar en movimiento en el macrobloque actual, el aparato de codificacion de imagenes y
el aparato de descodificacion de imagenes completan la compensacion de movimiento para el macrobloque actual
que se va a codificar o descodificar.

Como se describié anteriormente, mediante el método de compensacioén de movimiento de acuerdo con la segunda
realizacién, debido a que es posible seleccionar el vector de movimiento usado para compensar en movimiento el
bloque actual que se va a compensar en movimiento solo al examinar el movimiento de un bloque compensado en
movimiento ubicado en una esquina del macrobloque en una imagen subsiguiente que esta ubicada conjuntamente
con un macrobloque actual, se logra el efecto para reducir la carga de procesamiento de la unidad de estimacién de
vectores de movimiento o la unidad de compensacion de movimiento en comparacion con el método de compensacion
de movimiento de acuerdo con la primera realizacion.

(Tercera realizacion)

Ademas, es posible realizar faciimente el procesamiento mostrado en las realizaciones anteriores en un sistema
informatico independiente al registrar un programa para lograr el método de codificaciéon de imagenes y el método de
descodificacion de imagenes mostrados en las realizaciones mencionadas anteriormente en el medio de registro tal
como un disco flexible.

La figura 13 es una ilustracion de un medio de registro para almacenar un programa para lograr la primera y la segunda
realizaciones por un sistema informatico.

La figura 13B muestra una apariencia completa de un disco flexible, su estructura en corte transversal y el propio disco

16



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2 788 382 T3

flexible, mientras que la figura 13A muestra un ejemplo de un formato fisico del disco flexible como un cuerpo principal
de un medio de almacenamiento. Un disco flexible FD esta contenido en una envuelta F con una pluralidad de pistas
Tr formadas concéntricamente desde la periferia hasta el interior sobre la superficie del disco, y cada pista esta dividida
en 16 sectores Se en la direccion angular. Por lo tanto, en cuanto al disco flexible que almacena el programa
mencionado anteriormente, datos tales como el programa mencionado anteriormente son almacenados en un area
asignada para estos en el disco flexible FD.

La figura 13 C muestra una estructura para registrar y extraer por lectura el programa en el disco flexible FD. Cuando
el programa es registrado en el disco flexible FD, el sistema informatico Cs escribe datos como el programa por medio
de una unidad de disco flexible. Cuando el dispositivo de codificacion y el dispositivo de descodificacion son
construidos en el sistema informatico mediante el programa en el disco flexible, el método de codificacion de imagenes
y un método de descodificacion de imagenes como el programa se extrae por lectura de la unidad de disco flexible y
entonces se transfiere al sistema informatico Cs.

La explicacion anterior se hace bajo la suposicion de que un medio de almacenamiento sea un disco flexible, pero el
mismo procesamiento se puede hacer también usando un disco éptico. Ademas, el medio de almacenamiento no esta
limitado a un disco flexible y a un disco 6ptico, sino que se puede usar cualquier otro medio tal como una tarjeta de Cl
o un casete de ROM capaz de registrar un programa.

(Cuarta realizacion)

A continuacion se da una descripcion de las aplicaciones del método de codificacion de imagenes, asi como del
método de descodificacion de imagenes como se muestra en las realizaciones mencionadas anteriormente, y un
sistema que los usa.

La figura 14 es un diagrama de bloques que muestra una configuracion general de un sistema de suministro de
contenidos ex100 para lograr un servicio de distribucion de contenidos. El area para proporcionar el servicio de
comunicacion esta dividida en células de tamafio deseado, y sitios de célula ex107 - ex110, que son estaciones
inalambricas fijas, estan colocados en células respectivas.

Este sistema de suministro de contenidos ex100 es conectado a dispositivos tales como Internet ex101, un proveedor
de servicio de Internet ex102, una red telefénica ex104, asi como un ordenador ex111, un PDA (Asistente Digital
Personal) ex112, una camara ex113, un teléfono celular ex114 y un teléfono celular con una camara ex115 por medio
de los sitios de célula ex107 - ex110.

Sin embargo, el sistema de suministro de contenidos ex100 no esta limitado a la configuraciéon mostrada en la figura
14 y puede ser conectado a una combinacién de cualquiera de ellos. Asimismo, cada aparato puede ser conectado
directamente a la red telefénica ex104, no a través de los sitios de célula ex107 - ex110.

La camara ex113 es un dispositivo capaz de captar video tal como una camara de video digital. El teléfono celular
ex114 puede ser un teléfono celular de cualquiera de los siguientes sistemas: un sistema PDC (Comunicaciones
Digitales Personales), un sistema CDMA (Acceso Mudltiple por Division de Cadigos), un sistema W-CDMA (Acceso
Multiple por Division de Cédigos de Banda Ancha) o un sistema GSM (Sistema Global para Comunicaciones Méviles),
un PHS (Sistema de Teléfono Portatil Personal) o similares.

Un servidor de transmisidon por secuencias ex103 esta conectado a la camara ex113 por medio de la red telefénica
ex104 y también al sitio de célula ex109, que logra una distribucion en vivo o similar usando la camara ex113
basandose en los datos codificados transmitidos desde el usuario. Cada uno de la camara ex113, el servidor que
transmite los datos y similares puede codificar los datos. Asimismo, los datos de imagen tomados por una camara
ex116 pueden ser transmitidos al servidor de transmisién por secuencias ex103 por medio del ordenador ex111. En
este caso, o bien la camara ex116 o bien el ordenador ex111 puede codificar los datos de imagen. Un LSI ex117
incluido en el ordenador ex111 y la cdmara ex116 realiza realmente el procesamiento de codificacion. Software para
codificar y descodificar imagenes puede ser integrado en cualquier tipo de medio de almacenamiento (tal como un
CD-ROM, un disco flexible y un disco duro) que sea un medio de registro que es legible por el ordenador ex111 o
similar. Ademas, un teléfono celular con una camara ex115 puede transmitir los datos de imagenes. Estos datos de
imagenes son los datos codificados por el LSI incluido en el teléfono celular ex115.

El sistema de suministro de contenidos ex100 codifica contenidos (tales como un video musical en vivo) tomados por
un usuario que use la camara ex113, la camara ex116 o similares de la misma manera que la mostrada en la
realizacién mencionada anteriormente, y los transmite al servidor de transmisién por secuencias ex103, mientras que
el servidor de transmisién por secuencias ex103 hace el suministro de secuencias de los datos de contenido a los
clientes de acuerdo con sus solicitudes. Los clientes incluyen el ordenador ex111, el PDA ex112, la camara ex113, el
teléfono celular ex114 y demas, capaces de descodificar los datos codificados mencionados anteriormente. En el
sistema de suministro de contenidos ex100, los clientes pueden entonces recibir y reproducir los datos codificados, y
pueden ademas recibir, descodificar y reproducir los datos en tiempo real para lograr de este modo una radiodifusion
personal.
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Cuando cada dispositivo en este sistema realiza la codificacion o descodificacion, el método de codificacion de
imagenes o el método de descodificacion de imagenes mostrado en la realizacién mencionada anteriormente pueden
ser usados.

Se explicara un teléfono celular como un ejemplo del dispositivo.

La figura 15 es un diagrama que muestra el teléfono celular ex115 que usa el método de codificacion de imagenes y
el método de descodificacion de imagenes explicados en las realizaciones mencionadas anteriormente. El teléfono
celular ex115 tiene una antena ex201 para comunicarse con el sitio de célula ex110 por medio de ondas de radio, una
unidad de camara ex203 tal como una camara CCD capaz de tomar imagenes en movimiento y fijas, una unidad de
visualizacion ex202 tal como un visualizador de cristal liquido para visualizar los datos tales como las imagenes
descodificadas y similares tomados por la unidad de camara ex203 o recibidos por la antena ex201, una unidad de
cuerpo que incluye un conjunto de teclas de operacion ex204, una unidad de salida de audio ex208 tal como un altavoz
para emitir audio, una unidad de entrada de audio ex205 tal como un micréfono para introducir audio, un medio de
almacenamiento ex207 para almacenar datos codificados o descodificados tales como datos de imagenes en
movimiento o fijas tomadas por la camara, datos de correos electronicos recibidos y aquellos de imagenes en
movimiento o fijas, y una unidad de ranura ex206 para unir el medio de almacenamiento ex207 al teléfono celular
ex115. El medio de almacenamiento ex207 almacena en el mismo un elemento de memoria volatil, un tipo de EEPROM
(Memoria de Solo Lectura Eléctricamente Borrable y Programable) que es una memoria no volatil eléctricamente
borrable de y regrabable en una envuelta de plastico tal como una tarjeta SD.

A continuacion se explicara el teléfono celular ex115 con referencia a la figura 16. En el teléfono celular ex115, una
unidad de control principal ex311, disefiada con el fin de controlar en forma general cada unidad del cuerpo principal
que contiene la unidad de visualizacidon ex202 asi como las teclas de operacion ex204, esta conectada mutuamente a
una unidad de circuito de suministro de energia ex310, una unidad de control de entrada de operacion ex304, una
unidad de codificacion de imagenes ex312, una unidad de interfaz de camara ex303, una unidad de control de LCD
(Visualizador de Cristal Liquido) ex302, una unidad de descodificaciéon de imagenes ex309, una unidad de
multiplexacion / desmultiplexacion ex308, una unidad de lectura / escritura ex307, una unidad de circuito de médem
ex306 y una unidad de procesamiento de audio ex305 por medio de un bus sincrono ex313.

Cuando una tecla de fin de llamada o una tecla de encendido es activada por la operacién de un usuario, la unidad de
circuito de suministro de energia ex310 suministra a las unidades respectivas energia desde un paquete de baterias
para activar de esta manera el teléfono celular digital con una camara ex115 como un estado preparado.

En el teléfono celular ex115, la unidad de procesamiento de audio ex305 convierte las sefiales de audio recibidas por
la unidad de entrada de audio ex205 en modo de conversacion en datos de audio digitales bajo el control de la unidad
de control principal ex311 que incluye una CPU, ROM y RAM, la unidad de circuito de médem ex306 realiza el
procesamiento de espectro ensanchado de los datos de audio digitales, y la unidad de circuito de comunicacion ex301
realiza la conversion digital a analdgica y la transformacion de frecuencia de los datos, para transmitirlos por medio de
la antena ex201. Asimismo, en el teléfono celular ex115, la unidad de circuito de comunicacién ex301 amplifica los
datos recibidos por la antena ex201 en el modo de conversacion y realiza la conversion de frecuencia y la conversion
analdgica a digital de los datos, la unidad de circuito de médem ex306 realiza el procesamiento de espectro
ensanchado inverso de los datos, y la unidad de procesamiento de audio ex305 los convierte en datos de audio
analdgicos para que sean emitidos por medio de la unidad de emision de audio ex208.

Ademas, cuando se transmite un correo electrénico en modo de comunicaciéon de datos, los datos de texto del correo
electrénico introducidos al operar las teclas de operacion ex204 del cuerpo principal son enviados a la unidad de
control principal ex311 por medio de la unidad de control de entrada de operacion ex304. En la unidad de control
principal ex311, después de que la unidad de circuito de médem ex306 realiza el procesamiento de espectro
ensanchado de los datos de texto y la unidad de circuito de comunicacion ex301 realiza la conversion digital a
analdgica y la transformacion de frecuencia de los datos de texto, los datos son transmitidos al sitio de célula ex110
por medio de la antena ex201.

Cuando los datos de imagenes son transmitidos en modo de comunicacion de datos, los datos de imagen tomados
por la unidad de camara ex203 son suministrados a la unidad de codificacion de imagenes ex312 por medio de la
unidad de interfaz de camara ex303. Cuando no son transmitidos, también es posible visualizar los datos de imagen
tomados por la unidad de camara ex203 directamente en la unidad de visualizacién ex202 por medio de la unidad de
interfaz de camara ex303 y la unidad de control de LCD ex302.

La unidad de codificacion de imagenes ex312, que incluye el aparato de codificacion de imagenes como se explica en
la presente invencion, comprime y codifica los datos de imagen suministrados desde la unidad de camara ex203 por
el método de codificacion empleado por el aparato de codificacion de imagenes como se muestra en la primera
realizacion mencionada anteriormente para transformarlos de esta manera en datos de imagen codificados, y los envia
a la unidad de multiplexacion / desmultiplexacién ex308. En este momento, el teléfono celular ex115 envia el audio
recibido por la unidad de entrada de audio ex205 durante la toma con la unidad de camara ex203 a la unidad de
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multiplexacion / desmultiplexacion ex308 como datos de audio digitales por medio de la unidad de procesamiento de
audio ex305.

La unidad de multiplexacion / desmultiplexacion ex308 multiplexa los datos de imagen codificados y suministrados
desde la unidad de codificacion de imagenes ex312 y los datos de audio suministrados desde la unidad de
procesamiento de audio ex305, usando un método predeterminado, entonces la unidad de circuito de médem ex306
realiza el procesamiento de espectro ensanchado de los datos multiplexados obtenidos como resultado de la
multiplexacion, y finalmente la unidad de circuito de comunicacion ex301 realiza la conversion digital a analédgica y la
conversion de frecuencia de los datos para su transmision por medio de la antena ex201.

Para recibir datos de un archivo de imagenes en movimiento que esta enlazado a una pagina de red o similar en el
modo de comunicacién de datos, la unidad de circuito de médem ex306 realiza procesamiento de espectro
ensanchado inverso de los datos recibidos desde el sitio de célula ex110 por medio de la antena ex201, y envia los
datos multiplexados obtenidos como resultado del procesamiento de espectro ensanchado inverso.

Con el fin de descodificar los datos multiplexados recibidos por medio de la antena ex201, la unidad de
multiplexacion / desmultiplexacion ex308 separa los datos multiplexados en una secuencia de bits de datos de imagen
y una de datos de audio, y suministra los datos de imagen codificados a la unidad de descodificacion de imagenes
ex309 y los datos de audio a la unidad de procesamiento de audio ex305, respectivamente por medio del bus sincrono
ex313.

Posteriormente, la unidad de descodificacion de imagenes ex309, incluyendo el aparato de descodificacion de
imagenes como se explica en la invencion mencionada anteriormente, descodifica la secuencia de bits de datos de
imagen usando el método de descodificacion que corresponde al método de codificacion como se muestra en las
realizaciones mencionadas anteriormente para generar datos de imagen en movimiento reproducidos, y suministra
estos datos a la unidad de visualizacion ex202 por medio de la unidad de control de LCD ex302, y de esta manera los
datos de imagen incluidos en el archivo de imagenes en movimiento enlazado a una pagina de red, por ejemplo, son
visualizados. Al mismo tiempo, la unidad de procesamiento de audio ex305 convierte los datos de audio en datos de
audio analdgicos, y suministra estos datos a la unidad de salida de audio ex208, y de esta manera los datos de audio
incluidos en el archivo de imagenes en movimiento enlazado a una pagina de red, por ejemplo, son reproducidos.

La presente invencion no esta limitada al sistema mencionado anteriormente debido a que la radiodifusion digital
terrestre y via satélite ha salido ultimamente en las noticias y al menos o bien el aparato de codificacion de imagenes
o bien el aparato de descodificacién de imagenes descritos en las realizaciones mencionadas anteriormente pueden
ser incorporados en un sistema de radiodifusion digital como se muestra en la figura 17. . De manera mas especifica,
una secuencia de bits de informacion de video es transmitida desde una estacion de radiodifusion ex409 a, o
comunicada con un satélite de radiodifusion ex410 por medio de ondas de radio. Después de la recepcién de esta, el
satélite de radiodifusion ex410 transmite ondas de radio para su radiodifusion. Entonces, una antena de uso doméstico
ex406 con una funcion de recepcion de radiodifusion via satélite recibe las ondas de radio, y una televisién (receptor)
ex401 o una unidad de adaptacion multimedios (STB) ex407 descodifica una secuencia de bits codificada para su
reproduccion. El aparato de descodificacion de imagenes como se muestra en la realizacion mencionada
anteriormente puede serimplementado en el aparato reproductor ex403 para la extraccion por lectura y descodificacion
de la secuencia de bits registrada en un medio de almacenamiento ex402 que sea un medio de registro tal como un
CD y un DVD. En este caso, las sefiales de video reproducidas son visualizadas en un monitor ex404. También es
concebible implementar el aparato de descodificacion de imagenes en la unidad de adaptacion multimedios ex407
conectada a un cable ex405 para una television por cable o la antena ex406 para la radiodifusion via satélite y / o
terrestre para de esta manera reproducir los datos en un monitor ex408 de la televisién ex401. El aparato de
descodificacion de imagenes puede estar incorporado en la television, no en la unidad de adaptacion multimedios.
Asimismo, un coche ex412 que tenga una antena ex411 puede recibir sefiales que provengan del satélite ex410 o el
sitio de célula ex107 para reproducir imagenes en movimiento en un dispositivo de visualizacion tal como un sistema
de navegacion de coche ex413 colocado en el coche ex412.

Ademas, el aparato de codificacion de imagenes como se muestra en las realizaciones mencionadas anteriormente
puede codificar sefiales de imagen y registrarlas en un medio de registro. Como un ejemplo concreto, se pueden citar
una grabadora ex420 tal como una grabadora de DVD para registrar sefiales de imagenes en un disco DVD ex421,
una grabadora de discos para registrarlas en un disco duro. Pueden ser registradas en una tarjeta SD ex422. Cuando
la grabadora ex420 incluye el aparato de descodificacion de imagenes como se muestra en las realizaciones
mencionadas anteriormente, las sefales de imagen registradas en el disco DVD ex421 o la tarjeta SD ex422 pueden
ser reproducidas para su visualizacion en el monitor ex408.

En cuanto a la estructura del sistema de navegacion de coche ex413, la estructura sin la unidad de camara ex203, la
unidad de interfaz de camara ex303 y la unidad de codificacion de imagenes ex312, fuera de los componentes
mostrados en la figura 16, es concebible. Lo mismo es de aplicacion para el ordenador ex111, la televisién (receptor)
ex401 y otros.

Ademas, se pueden concebir tres tipos de implementaciones para un terminal tal como el teléfono celular ex114
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mencionado anteriormente; un terminal de envio / recepcion implementado tanto con un codificador como con un
descodificador, un terminal de envio implementado con solo un codificador, y un terminal de recepcién implementado
con solo un descodificador.

Como se describié anteriormente, es posible usar el método de codificacion de imagenes o el método de
descodificacion de imagenes descritos en las realizaciones mencionadas anteriormente para cualquiera de los
dispositivos y sistemas descritos anteriormente, y mediante el uso de este método, los efectos descritos en las
realizaciones mencionadas anteriormente pueden obtenerse.

Aplicabilidad industrial

El aparato de codificacion de imagenes de acuerdo con la presente invencion es util como el aparato de codificacion
de imagenes que esta incluido en un ordenador personal y un PDA que estan equipados con la funcion de
comunicacion, una estacion de radiodifusion digital, un teléfono celular y similares.

El aparato de descodificacion de imagenes de acuerdo con la presente invencion es util como el aparato de

descodificacion de imagenes que esta incluido en un ordenador personal y un PAD con la funcidon de comunicacion,
un STB que recibe radiodifusion digital, un teléfono celular y similares.
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REIVINDICACIONES

1. Un método para generar y descodificar una secuencia de bits de una imagen B objetivo,
en donde generar la secuencia de bits de la imagen B objetivo incluye las siguientes etapas:

(1) una etapa de obtener un vector de movimiento a partir de un bloque para el que se ha realizado una
compensacion de movimiento, estando incluido dicho bloque en un bloque ubicado conjuntamente, estando
incluido el bloque ubicado conjuntamente en un macrobloque ubicado conjuntamente, estando incluido el
macrobloque ubicado conjuntamente en una imagen subsiguiente en orden de visualizacion a la imagen B objetivo,
en donde el tamario de dicho bloque es menor que el tamafo de un blogue objetivo de codificacion incluido en un
macrobloque objetivo de codificacion incluido en la imagen B objetivo

y el tamario de dicho blogue ubicado conjuntamente es el mismo que el bloque objetivo de codificacion y en donde
dicho blogue esta ubicado en una esquina de dicho macrobloque ubicado conjuntamente;

(2) una etapa de determinar un vector de movimiento del bloque objetivo de codificacion para realizar una
compensacion de movimiento sobre el bloque objetivo de codificacion usando el vector de movimiento obtenido,
en donde, cuando un tamano del vector de movimiento obtenido es un valor predeterminado o menor, el vector de
movimiento del bloque objetivo de codificacion se determina (S402, S502, S702) como "0", y, cuando el tamafio
del vector de movimiento obtenido supera el valor predeterminado, el vector de movimiento del bloque objetivo de
codificacion se determina (S404, S504, S704) usando vectores de movimiento de macrobloques adyacentes que
estan ubicados adyacentes al macrobloque objetivo de codificacion;

(3) una etapa de realizar una compensacién de movimiento (S403, S503, S703) para el bloque objetivo de
codificacion para generar una imagen predictiva del bloque objetivo de codificacién mediante el uso del vector de
movimiento determinado del bloque objetivo de codificacion; y

(4) una etapa de generar la secuencia de bits de la imagen B objetivo mediante la codificacion de una imagen de
diferencia entre el bloque objetivo de codificacion y la imagen predictiva del bloque objetivo de codificacion;

en donde descodificar la secuencia de bits de la imagen B objetivo incluye las siguientes etapas:

(1) una etapa de obtencién de vector de movimiento de obtener un vector de movimiento a partir de un bloque para
el que se ha realizado una compensacion de movimiento, estando incluido dicho bloque en un bloque ubicado
conjuntamente, estando incluido el bloque ubicado conjuntamente en un macrobloque ubicado conjuntamente,
estando incluido el macrobloque ubicado conjuntamente en una imagen subsiguiente en orden de visualizacion a
la imagen B objetivo, en donde el tamafo de dicho bloque es menor que el tamafo de un bloque objetivo de
descodificacion incluido en un macrobloque objetivo de descodificacion incluido en la imagen B objetivo y el tamafio
de dicho bloque ubicado conjuntamente es el mismo que el bloque objetivo de descodificacion y en donde dicho
bloque esta ubicado en una esquina de dicho macrobloque ubicado conjuntamente;

(2) una etapa de determinacion de vector de movimiento de determinar un vector de movimiento del bloque objetivo
de descodificacion para realizar una compensacion de movimiento sobre el bloque objetivo de descodificacion
usando el vector de movimiento obtenido, en donde, cuando un tamano del vector de movimiento obtenido es un
valor predeterminado o menor, el vector de movimiento del bloque objetivo de descodificacion se determina (S402,
S502, S702) como "0", y, cuando el tamafio del vector de movimiento obtenido supera el valor predeterminado, el
vector de movimiento del bloque objetivo de descodificacion se determina (S404, S504, S704) usando vectores de
movimiento de macrobloques adyacentes que estan ubicados adyacentes al macrobloque objetivo de
descaodificacion incluido en la imagen B objetivo;

(3) una etapa de compensacion de movimiento de realizar una compensacion de movimiento (S403, S503, S703)
para el bloque objetivo de descodificacion para generar una imagen predictiva del bloque objetivo de
descodificacion mediante el uso del vector de movimiento determinado del bloque objetivo de descodificacion; y

(4) una etapa de adicion de afiadir la imagen predictiva del bloque objetivo de descodificacion y una imagen de
diferencia obtenida mediante la descodificacion de la secuencia de bits de la sefial de imagen B objetivo de
descodificacion para generar una imagen de bloque reconstruido.

2. El método de acuerdo con la reivindicacion 1,

en donde un tamafio del macrobloque objetivo de descodificacion, el macrobloque adyacente y el macrobloque
ubicado conjuntamente es de 16 pixeles x 16 pixeles,

un tamafio del bloque objetivo de descodificacion es de 8 pixeles x 8 pixeles, y

un tamarfio de cada uno de la pluralidad de bloques que estan incluidos en el macrobloque ubicado conjuntamente y
para el que se ha realizado una compensacién de movimiento es de 4 pixeles x 4 pixeles.
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Fig. 6A /MVZ /ﬁvs

/MVI

Macroblogue actual
que se va a codificar

i
Bloque actual que se va a compensar en movimiento
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Fig. 6B
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que se va a codificar
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Fig. 10
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Fig. 12
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