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DESCRIPCIÓN 

Método de predicción intra de bloque de crominancia utilizando una muestra de luminancia y aparato que utiliza el 
mismo 

Campo técnico 

La presente invención se refiere a un método y dispositivo de decodificación de imágenes, y más particularmente, a 5 
un método de predicción intra de bloque de croma usando una muestra de luma y a un dispositivo que usa el 
método. 

Antecedentes de la técnica 

Recientemente, las demandas de una imagen de alta resolución y de alta calidad, tal como una imagen de HD (alta 
definición) y una imagen de UHD (ultra alta definición) han aumentado en varios campos de aplicaciones. Cuando 10 
los datos de imagen tienen mayor resolución y calidad, una cantidad de datos aumenta más en relación con los 
datos de imagen existentes. En consecuencia, cuando los datos de imagen se transfieren utilizando medios tales 
como líneas de banda ancha inalámbricas o mediante cable existentes o se almacenan en medios de 
almacenamiento existentes, el costo de transferencia y el costo de almacenamiento aumentan. Para resolver estos 
problemas que ocurren con un aumento de la resolución y de la calidad de los datos de imagen, se pueden utilizar 15 
técnicas de compresión de imágenes de alta eficiencia. 

Las técnicas de compresión de imágenes incluyen varias técnicas, tales como una técnica de predicción inter de 
predecir valores de píxeles incluidos en una imagen actual a partir de imágenes anteriores o posteriores de la 
imagen actual, una técnica de predicción intra de predecir valores de píxeles incluidos en una imagen actual 
utilizando información de píxeles en la imagen actual, y una técnica de codificación de entropía de asignar un código 20 
corto a un valor con una frecuencia de apariencia alta y asignar un código largo a un valor con una frecuencia de 
apariencia baja. Los datos de imagen pueden comprimirse y transferirse o almacenarse eficazmente utilizando tales 
técnicas de compresión de imágenes. 

El documento “CE6.a.4: Chroma intra prediction by reconstructed luma samples” (“CE6.a.4: Predicción intra de 
croma mediante muestras de luma reconstruidas”), Jianle Chen et.al., Joint Collaborative Team on Video Coding 25 
(“Equipo de Colaboración Conjunta sobre Codificación de Vídeo”) (JCT-VC) de ITU-T SG16 WP3 e ISO/IEC 
JTC1/SC29/WG11, 9th Meeting (9º Mitin) Geneva, 21 a 23 de Marzo de 2011, puede considerarse que describe una 
evaluación de resultados del método “Chroma intra prediction by reconstructed luma samples” propuesto en el 
documento JCTVC-D350 (descrito en este documento a continuación) dentro del contexto de A. Tabatabal, “Core 
Experiment 6: Intra Prediction Improvement” (“Experimento Central 6: Perfeccionamiento de Predicción intra”), 30 
JCTVC-D606, Daegu, Enero de 2011. En el método propuesto, las muestras de croma son predichas a partir de 
muestras de luma del mismo bloque por relación lineal de modelos. 

El documento “CE6.a: Chroma intra prediction by reconstructed luma samples” (“CE6.a: Predicción intra de croma 
mediante muestras de luma reconstruidas”), Jianle Chen et.al., Joint Collaborative Team on Video Coding (“Equipo 
de Colaboración Conjunta sobre Codificación de Vídeo”) (JCT-VC) de ITU-T SG16 WP3 e ISO/IEC 35 
JTC1/SC29/WG11, 4th Meeting (4º Mitin”), Daegu, KR, 20 a 28 de Enero de 2011, el documento: JCTVC-D350, 
puede considerarse que describe a su vez una evaluación de resultados del método de “Chroma intra prediction by 
reconstructed luma samples” propuesto en el documento de J. Chen, V. Seregin, “Chroma intra prediction by 
reconstructed luma samples”, JCTVC-C206, Guangzhou, Octubre de 2010 dentro del contexto de A. Tabatabal, 
“Core Experiment 6: Intra Prediction Improvement”, JCTVC-C506, Guangzhou, Octubre de 2010. En el método 40 
también, se predicen muestras de croma a partir de muestras de luma del mismo bloque por relación lineal de 
modelos. 

El documento EP 2 387 242 A2 puede considerarse que describe un método para señalar un modo de predicción 
intra de croma y un método para implementar el modo de predicción intra de croma señalado, tomando el modo de 
predicción intra de croma una interpolación de muestras de luma predichas con anterioridad a partir de bloques 45 
contiguos de datos de video para alcanzar una predicción intra de croma de una unidad de predicción de croma 
actual. 

El documento “WD3: Working Draft 3 of High-Efficiency Video Coding” (“WD3: Borrador de trabajo 3 de Codificación 
de Vídeo de Alta Eficiencia”), de Thomas Wiegand et. Al., Joint Collaborative Team on Video Coding (JCT-VC) of 
ITU-T SG16 WP3 e ISO/IEC JTC1/SC29/WG11, 5th Meeting (5º Mitin), Geneva, CH, 16 a 23 de Marzo, de 2011 el 50 
documento: JCTVC-E603 puede considerarse que describe una técnica perteneciente a la creciente necesidad de 
una mayor compresión de imágenes en movimiento para distintas aplicaciones tales como videoconferencias, 
medios digitales de almacenamiento, retransmisión por televisión, flujo continuo por Internet, y comunicación. 
También está diseñado para permitir el uso de la representación de video codificada de una manera flexible para 
una amplia variedad de entornos de red. El uso del documento permite que el video de movimiento sea manipulado 55 
como una forma de datos informáticos y que sea almacenado en distintos medios de almacenamiento, transmitido y 
recibido sobre redes existentes y futuras y distribuido en canales de retransmisión existentes y futuros. 
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El documento “Signalling chroma intra prediction mode” (“Señalización del modo de predicción intra de croma”), 
Jungsun Kim et. Al., Joint Collaborative Team on Video Coding (JCT-VC) de ITU-T SG16 WP3 e ISO/IEC 
JTC1/SC29/WG11, 8th Meeting (8º Mitin): San José, CA, EE. UU, 1-10 de Febrero de 2012, el documento JCTVC-
H0475 no ha sido publicado anteriormente, pero es útil para comprender la presente exposición. Puede considerarse 
que describe un proceso de binarización para intra_chroma_pred_mode basado en una tabla de búsqueda o 5 
consulta. 

Compendio de la invención 

Problema técnico 

Un objeto de la invención es proporcionar un método de predicción intra de bloque de croma que pueda mejorar la 
eficiencia de codificación y decodificación de imagen. 10 

Otro objeto de la invención es proporcionar un dispositivo que realice el método de predicción intra de bloque de 
croma que pueda mejorar la eficiencia de codificación y decodificación de imagen. 

Solución al problema 

Según la exposición, se han proporcionado métodos, un medio de almacenamiento legible por decodificador y 
aparatos según las reivindicaciones independientes. Los desarrollos se han expuesto en las reivindicaciones 15 
dependientes. 

Preferiblemente se ha proporcionado un método de decodificación de imágenes que incluye las características 
definidas en la reivindicación 1. 

El método de decodificación de imagen incluye además derivar el modo de predicción intra del bloque de croma 
sobre la base de una tabla de correspondencia sin LM cuando el LM no se usa para el bloque de croma. Cuando un 20 
modo plano se hace corresponder a un modo de predicción intra cero, un modo DC se hace corresponder 
preferiblemente a un primer modo de predicción intra, y los modos de predicción intra directivos se hacen 
corresponder preferiblemente a los modos de predicción intra segundo a 34º, la tabla de correspondencia sin LM es 
preferiblemente 

 
Intra_chroma_pred_mode 

IntraPredMode [ xB ] [ yB ] 

0 26 10 1 X 
(0 < = X < 35) 

0 34 0 0 0 0 

1 26 34 26 26 26 

2 10 10 34 10 10 
3 1 1 1 34 1 

4 0 26 10 1 X 

El método de decodificación de imagen incluye preferiblemente, además información de decodificación sobre si se 25 
usa el LM para el bloque de croma. 

El método de decodificación de imagen incluye preferiblemente además recibir información de palabra de código que 
se obtiene codificando el modo de predicción intra del bloque de croma. 

La información de la palabra de código es preferiblemente información de palabra de código generada en base a 
una tabla de correspondencia de palabra de código en la que se hacen corresponder diferentes elementos de 30 
información de palabra de código dependiendo de si se usa el LM para el bloque de croma. La tabla de 
correspondencia de palabras de código es preferiblemente 

Valor de 

Intra_chroma 

_pred_mode 

 

chroma_pred_from_luma_enabled 

_flag = 1 

 

chroma_pred_from_luma_enabled 

_flag = 0 

5 0 n/a 

4 10 0 
0 1100 100 
1 1101 101 

2 1110 110 

3 1111 111 

Una palabra de código de intra_chroma_pred_mode correspondiente al LM o DM en la tabla de correspondencia de 
palabras de código es realizada preferiblemente en el proceso de decodificación de contexto y los otros bits de la 
palabra de código, excepto los bits de la palabra de código utilizada en el LM o DM en la palabra de código de 35 
intra_chroma_pred_mode correspondiente al modo de predicción intra distinto de LM o DM, se realiza en un proceso 
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de codificación de derivación. Cuando se realiza la predicción intra el LM, dos bits de una palabra de código se 
realiza preferiblemente un proceso de decodificación de contexto y los otros bits de la palabra de código, excepto los 
bits realizados, el proceso de codificación de contexto se realiza un proceso de decodificación de derivación, y 
cuando la predicción intra se realiza sin usar el LM un bit de una palabra de código se realiza un proceso de 
decodificación de contexto y los bits de la palabra de código, excepto el bit realizado, el proceso de decodificación 5 
de contexto se realiza un proceso de decodificación de derivación. 

Preferiblemente cuando un modo plano se hace corresponder a un modo de predicción intra de inicio, un modo DC 
se hace corresponder a un primer modo de predicción intra, los modos de predicción intra directiva se hacen 
corresponder a los modos de predicción intra segundo a 34º, y el LM se hace corresponder a un modo 35º de 
predicción intra, la tabla de correspondencia de LM es preferiblemente 10 

 
Intra_chroma_pred_mode 

IntraPredMode [ xB ] [ yB ] 

0 26 10 1 X (0 < = X < 
35) 

0 34 0 0 0 0 
1 26 34 26 26 26 

2 10 10 34 10 10 
3 1 1 1 34 1 

4 LM LM LM LM LM 

5 0 26 10 1 X 

El LM preferiblemente es un método de predicción intra para calcular píxeles del bloque de croma sobre la base de 
valores de muestra de luma interpolados calculados mediante la interpolación lineal de píxeles de un bloque de 
luma. 

Preferiblemente, se ha proporcionado un dispositivo de decodificación de imagen que incluye la característica 
definida en la reivindicación 4. 15 

El módulo de derivación del modo de predicción intra de bloque de croma genera una palabra de código sobre la 
base de una tabla de correspondencia de palabra de código en la que se hacen corresponder diferentes elementos 
de información de palabra de código dependiendo de si el LM se usa para el bloque de croma. La tabla de 
correspondencia de palabra de código es preferiblemente 

Valor de 

Intra_chroma 

_pred_mode 

 

chroma_pred_from_luma_enabled 

_flag = 1 

 

chroma_pred_from_luma_enabled 

_flag = 0 

5 0 n/a 

4 10 0 

0 1100 100 

1 1101 101 

2 1110 110 
3 1111 111 

Una palabra de código de intra_chroma_pred_mode correspondiente al LM o DM en la tabla de correspondencia de 20 
palabras de código se realiza preferiblemente un proceso de decodificación de contexto y los otros bits de la palabra 
de código, excepto los bits de la palabra de código utilizada en el LM o DM en la palabra de código de 
intra_chroma_pred_mode correspondiente al modo de predicción intra que no sea LM o DM se realiza mediante un 
proceso de codificación de derivación. Cuando la predicción intra se realiza utilizando el LM, dos bits de una palabra 
de código se realiza un proceso de decodificación de contexto y los otros bits de la palabra de código, excepto los 25 
bits realizados, el proceso de codificación de contexto se realiza un proceso de decodificación de derivación, y 
cuando la predicción intra se realiza sin usar el LM un bit de una palabra de código se realiza un proceso de 
decodificación de contexto y los bits de la palabra de código, excepto el bit realizado, el proceso de decodificación 
de contexto se realiza un proceso de decodificación de derivación. 

El módulo de derivación del modo de predicción intra del bloque de croma deriva el modo de predicción intra de un 30 
bloque de croma sobre la base de una tabla de correspondencia de LM cuando el LM se utiliza para el bloque de 
croma y deriva preferiblemente el modo de predicción intra del bloque de croma sobre la base de una tabla de 
correspondencia sin LM cuando el LM no se usa para el bloque de croma. 

Preferiblemente, cuando un modo plano se hace corresponder a un modo de predicción intra de inicio, un modo DC 
se hace corresponder a un primer modo de predicción intra, los modos de predicción intra directiva se hacen 35 
corresponder a los modos segundo a 34º de predicción intra y el LM es hecho corresponder a un modo 35º de 
predicción intra, la tabla de correspondencia de LM es preferiblemente 
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Intra_chroma_pred_mode 

IntraPredMode [ xB ] [ yB ] 

0 26 10 1 X 
(0 < = X < 35) 

0 34 0 0 0 0 
1 26 34 26 26 26 
2 10 10 34 10 10 

3 1 1 1 34 1 
4 0 26 10 1 X 

Preferiblemente, cuando un modo plano se hace corresponder a un modo de predicción intra de inicio, un modo DC 
es hecho corresponder a un primer modo de predicción intra, y los modos de predicción intra directiva se hacen 
corresponder a los modos segundo a 34º de predicción intra, la tabla de correspondencia sin LM es preferiblemente 

 
Intra_chroma_pred_mode 

IntraPredMode [ xB ] [ yB ] 

0 26 10 1 X 
(0 < = X < 35) 

0 34 0 0 0 0 
1 26 34 26 26 26 
2 10 10 34 10 10 

3 1 1 1 34 1 
4 LM LM LM LM LM 

5 0 26 10 1 X 

El LM preferiblemente es un método de predicción intra para calcular píxeles del bloque de croma sobre la base de 5 
valores de muestra de luma interpolados calculados mediante la interpolación lineal de píxeles de un bloque de 
luma. 

Efectos ventajosos 

Como se describió anteriormente, empleando el método de predicción intra de bloque de croma usando una muestra 
de luma y usando el dispositivo el método según las realizaciones de la invención, es posible realizar la predicción 10 
intra de bloque de croma determinando la información del modo de predicción intra de bloque de croma sobre si un 
LM se utiliza para realizar predicción intra y utilizando diferentes tablas de correspondencia según el resultado de la 
determinación. 

Breve descripción de los dibujos 

La FIG. 1 es un diagrama de bloques que ilustra un dispositivo de codificación de imágenes según una realización 15 
de la invención. 

La FIG. 2 es un diagrama de bloques que ilustra un dispositivo de decodificación de imágenes según una realización 
de la invención. 

La FIG. 3 es un diagrama conceptual que ilustra posiciones de muestras de luma y de muestras de croma en una 
realización de la invención. 20 

La FIG. 4 es un diagrama que ilustra valores de muestra de luma alrededor y dentro de un bloque actual en una 
realización de la invención. 

La FIG. 5 es un diagrama que ilustra un modo de predicción intra directiva en una realización de la invención. 

La FIG. 6 es un diagrama de flujo que ilustra un método para calcular un modo de predicción intra de un bloque de 
croma en una realización de la invención. 25 

La FIG. 7 es un diagrama conceptual que ilustra una parte de un módulo de predicción que decodifica un modo de 
predicción intra de un bloque de croma en una realización de la invención. 

Descripción de realizaciones ejemplares 

En la descripción con referencia a los dibujos, los componentes similares están referenciados por números de 
referencia similares. 30 

Se pueden usar términos como "primero" y "segundo" para describir distintos elementos, pero los elementos no se 
limitan a los términos. Los términos se usan solo para distinguir un elemento de otro elemento. Por ejemplo, sin salir 
del alcance de la invención, un primer elemento puede ser llamado un segundo elemento y el segundo elemento 
puede ser llamado el primer elemento de manera similar. El término "y/o" incluye una combinación de varios 
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elementos o cualquiera de los varios elementos. 

Si se menciona que un elemento está "conectado a" o "acoplado a" otro elemento, debe entenderse que todavía 
puede interponerse otro elemento entre ellos, así como que el elemento puede ser conectado o acoplado 
directamente a otro elemento. Por el contrario, si se menciona que un elemento está "conectado directamente a" o 
"acoplado directamente a" otro elemento, debe entenderse que otro elemento aún, no está interpuesto entre ellos. 5 

Los términos usados en la siguiente descripción se usan para describir meramente realizaciones específicas, pero 
no pretenden limitar la invención. Una expresión del número singular incluye una expresión del número plural, 
siempre que se lea claramente de manera diferente. Los términos tales como "incluir" y "tener" están destinados a 
indicar que las características, números, etapas, operaciones, elementos, componentes o combinaciones de los 
mismos utilizados en la siguiente descripción existen y, por lo tanto, debe entenderse que la posibilidad de existencia 10 
o adición de una o más características, números, etapas, operaciones, elementos, componentes o combinaciones 
diferentes de los mismos no está excluida. 

A continuación, se describirán en detalle realizaciones ejemplares de la invención con referencia a los dibujos 
adjuntos. Los componentes similares en los dibujos serán referenciados con números de referencia similares y no se 
describirán repetidamente. 15 

La FIG. 1 es un diagrama de bloques que ilustra un dispositivo de codificación de imágenes según una realización 
de la invención. 

Con referencia a la FIG. 1, un dispositivo 100 de codificación de imágenes incluye un módulo 105 de división de 
imágenes, un módulo 110 de predicción, un módulo 115 de transformación, un módulo 120 de cuantificación, un 
módulo 125 de reordenamiento, un módulo 130 de codificación de entropía, un módulo 135 de cuantificación 20 
inversa, un módulo 140 de transformación inversa, un módulo 145 de filtro y una memoria 150. 

Los componentes mostrados en la FIG. 1 se muestran independientemente para representar diferentes funciones 
distintivas en el dispositivo de codificación de imágenes. Cada componente no está considerado como un 
componente de hardware o de software independiente. Es decir, los componentes están dispuestos 
independientemente y al menos dos componentes pueden combinarse en un solo componente o un solo 25 
componente puede ser dividido en múltiples componentes para realizar funciones. 

El módulo 105 de partición de imágenes puede dividir una imagen de entrada en al menos una unidad de proceso. 
Aquí, la unidad de proceso puede ser una unidad de predicción (PU), una unidad de transformación (TU) o una 
unidad de codificación (CU). El módulo 105 de partición de imágenes puede dividir una imagen en combinaciones de 
varias unidades de codificación, unidades de predicción y unidades de transformación y puede seleccionar una 30 
combinación de unidades de codificación, unidades de predicción y unidades de transformación basándose en un 
criterio predeterminado (por ejemplo, una función de costo) para codificar la imagen. 

Por ejemplo, una imagen puede dividirse en varias unidades de codificación. Se puede usar una estructura de árbol 
recursiva, tal como una estructura de árbol cuádruple, para dividir una imagen en unidades de codificación. Una 
unidad de codificación que puede ser una imagen o una unidad de codificación de un tamaño máximo como raíz 35 
puede dividirse en diferentes unidades de codificación con nodos secundarios correspondientes al número de 
unidades de codificación divididas. Una unidad de codificación que ya no está dividida de acuerdo con una limitación 
predeterminada es un nodo de hoja. Es decir, cuando se supone que una unidad de codificación puede dividirse solo 
en una forma cuadrada, una sola unidad de codificación puede dividirse en un máximo de cuatro unidades de 
codificación diferentes. 40 

En las realizaciones de la invención, una unidad de codificación puede ser usada para tener el significado de una 
unidad que ha de ser decodificada, así como una unidad que ha de ser codificada. 

Una unidad de predicción puede ser dividida en al menos una forma cuadrada o rectangular con el mismo tamaño 
en una unidad de codificación, o puede ser dividida en formas de tal modo que la forma de una unidad de predicción 
de unidades de predicción divididas en una unidad de codificación sea diferente de la forma de otra unidad de 45 
predicción. 

Cuando una unidad de codificación, que se utiliza para generar una unidad de predicción que ha de ser sometida a 
predicción intra, no es una unidad de codificación mínima, la unidad de codificación puede ser sometida a predicción 
intra sin ser dividida en varias unidades de predicción (N×N). 

El módulo 110 de predicción incluye un módulo de predicción inter que realiza predicción inter y un módulo de 50 
predicción intra que realiza predicción intra. El módulo de predicción puede determinar cuál de la predicción inter o 
de la predicción intra debe realizarse en una unidad de predicción, y puede determinar información específica (por 
ejemplo, modo de predicción intra, vector de movimiento e imagen de referencia) del método de predicción 
determinado. En este momento, la unidad de proceso en la que se realiza la predicción puede ser diferente de la 
unidad de proceso para la cual se determinan el método de predicción y la información específica. Por ejemplo, el 55 
método de predicción y el modo de predicción pueden determinarse para cada unidad de predicción y la predicción 
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puede realizarse para cada unidad de transformación. Los valores residuales (bloque residual) entre el bloque 
predicho generado y el bloque original se introducen en el módulo 115 de transformación. La información del modo 
de predicción, la información del vector de movimiento, y similares utilizadas para la predicción se codifican junto con 
los valores residuales por el módulo 130 de codificación de entropía y se transmiten al dispositivo de decodificación. 
Cuando se usa un modo de codificación específico, el bloque original puede codificarse y transmitirse al dispositivo 5 
de decodificación sin generar un bloque predicho mediante el uso del módulo 110 de predicción. 

El módulo de predicción inter puede predecir una unidad de predicción sobre la base de información de al menos 
una imagen de una imagen anterior y una imagen posterior de una imagen actual. El módulo de predicción inter 
puede incluir un módulo de interpolación de imagen de referencia, un módulo de predicción de movimiento y un 
módulo de compensación de movimiento. 10 

El módulo de interpolación de imagen de referencia se alimenta con información de imagen de referencia procedente 
de la memoria 150 y genera información de píxeles menor que un píxel entero a partir de la imagen de referencia. 
En el caso de los píxeles de luma, se puede usar un filtro de interpolación de 8 tomas basado en DCT que tenga 
diferentes coeficientes de filtro para generar la información de píxeles menor que un píxel entero en la unidad de 1/4 
de píxel. En el caso de los píxeles de croma, se pueden usar filtros de interpolación de 4 tomas basados en DCT 15 
que tengan diferentes coeficientes de filtro para generar la información de píxeles menor que un píxel entero en la 
unidad de 1/8 de píxel. 

El módulo de predicción de movimiento puede realizar predicción de movimiento sobre la base de la imagen de 
referencia interpolada por el módulo de interpolación de imagen de referencia. Se pueden usar varios métodos, tales 
como FBMA (Algoritmo de coincidencia de bloques basado en búsqueda completa), TSS (Búsqueda de tres etapas) 20 
y NTS (Nuevo Algoritmo de búsqueda de tres etapas) para calcular un vector de movimiento. Un vector de 
movimiento tiene un valor de vector de movimiento en la unidad de 1/2 o 1/4 de píxel en función del píxel 
interpolado. El módulo de predicción de movimiento puede predecir una unidad de predicción actual utilizando 
diferentes métodos de predicción de movimiento. Se pueden utilizar varios métodos, como un método de omisión, un 
método de fusión y un método AMVP (Predicción avanzada de vector de movimiento) como el método de predicción 25 
de movimiento. 

A continuación, se describirá un método para construir una lista de candidatos de vector de movimiento predichos al 
realizar una predicción inter usando el método AMVP según una realización de la invención. 

El módulo de predicción intra puede generar una unidad de predicción sobre la base de información de píxel de 
referencia alrededor de un bloque actual que es información de píxel en la imagen actual. Cuando un bloque 30 
alrededor de la unidad de predicción actual es un bloque que ha sido sometido a la predicción inter y un píxel de 
referencia es un píxel que ha sido sometido a la predicción inter, los píxeles de referencia del bloque que han sido 
sometidos a la predicción inter pueden ser reemplazados por información del píxel de referencia de un bloque que 
ha sido sometido a la predicción intra. Es decir, cuando un píxel de referencia no está disponible, la información de 
píxel de referencia no disponible puede reemplazarse con al menos un píxel de referencia de los píxeles de 35 
referencia disponibles. 

El modo de predicción de la predicción intra incluye un modo de predicción directiva en el que se usa información de 
píxel de referencia dependiendo de la dirección de predicción y un modo de predicción no directiva en el que la 
información de directividad no se usa para realizar la predicción. El modo para predecir la información de luma y el 
modo para predecir la información de croma pueden ser diferentes entre sí. La información del modo de predicción 40 
intra obtenida por la información de luma o la información de señal de luma predicha se puede usar para predecir la 
información de croma. 

Cuando el tamaño de una unidad de predicción y el tamaño de una unidad de transformación son iguales entre sí al 
realizar la predicción intra, la predicción intra de la unidad de predicción puede realizarse sobre la base de píxeles 
ubicados en el lado izquierdo de la unidad de predicción, un píxel ubicado en el extremo superior izquierdo y píxeles 45 
ubicados en el extremo superior. Por otro lado, cuando el tamaño de una unidad de predicción y el tamaño de una 
unidad de transformación son diferentes entre sí al realizar la predicción intra, la predicción intra puede realizarse 
utilizando píxeles de referencia basados en la unidad de transformación. Se puede realizar una predicción inter 
utilizando la división N×N solo para la unidad mínima de codificación. 

En el método de predicción intra, se aplica un filtro MDIS (Suavizado intra dependiente del modo) a los píxeles de 50 
referencia dependiente del modo de predicción y luego se puede generar un bloque predicho. El tipo de filtro MDIS 
aplicado a los píxeles de referencia puede variar. En el método de predicción intra, el modo de predicción intra de 
una unidad de predicción actual puede predecirse a partir del modo de predicción intra de una unidad de predicción 
ubicada alrededor de la unidad de predicción actual. Cuando el modo de predicción de la unidad de predicción actual 
se predice utilizando la información de modo predicha a partir de las unidades de predicción contiguas y los modos 55 
de predicción intra de la unidad de predicción actual, si las unidades de predicción contiguas son iguales entre sí, la 
información que representa que los modos de predicción de la unidad de predicción actual y las unidades de 
predicción contiguas son iguales entre sí puede transmitirse utilizando información de indicador predeterminada. Si 
los modos de predicción de la unidad de predicción actual y las unidades de predicción contiguas son diferentes 
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entre sí, la información del modo de predicción del bloque actual puede codificarse mediante la codificación de 
entropía. 

Se puede generar un bloque residual que incluye información residual que es una diferencia entre una unidad de 
predicción y el bloque original de la unidad de predicción. El bloque residual generado puede introducirse en el 
módulo 115 de transformación. El módulo 115 de transformación puede transformar el bloque residual que incluye la 5 
información residual de la unidad de predicción generada por el módulo 110 de predicción y el bloque original 
usando un método de transformación tal como DCT (Transformación discreta de coseno) o DST (Transformación 
discreta de seno). Cuál de entre la DCT y la DST se usa para transformar el bloque residual pueden determinarse en 
función de la información del modo de predicción intra de la unidad de predicción utilizada para generar el bloque 
residual. 10 

El módulo 120 de cuantificación puede cuantificar valores transformados en el dominio de frecuencia por el módulo 
115 de transformación. Los coeficientes de cuantificación pueden cambiarse dependiendo del bloque o del grado de 
importancia de una imagen. Los valores emitidos desde el módulo 120 de cuantificación pueden suministrarse al 
módulo 135 de cuantificación inversa y al módulo 125 de reordenamiento. 

El módulo 125 de reordenamiento puede reorganizar los valores de coeficiente con respecto a los valores residuales 15 
cuantificados. 

El módulo 125 de reordenamiento puede cambiar los coeficientes de tipo de bloque bidimensional a coeficientes de 
tipo de vector unidimensional mediante el uso de un método de escaneo de coeficientes. Por ejemplo, el módulo 125 
de reordenamiento puede escanear coeficientes de DC a coeficientes del dominio de alta frecuencia usando un 
método de escaneo en zigzag para cambiar los coeficientes escaneados a coeficientes de tipo vectorial 20 
unidimensional. Se puede usar un método de escaneo vertical para escanear coeficientes de tipo de bloque 
bidimensional en la dirección de la columna y un método de escaneo horizontal para escanear coeficientes de tipo 
de bloque bidimensional en la dirección de la fila en lugar del método de escaneo en zigzag dependiendo del tamaño 
de una unidad de transformación y del modo de predicción intra. Es decir, cuál de los métodos de escaneo en 
zigzag, el método de escaneo vertical y el método de escaneo horizontal debe usarse, puede determinarse 25 
dependiendo del tamaño de una unidad de transformación y del modo de predicción intra. 

El módulo 130 de codificación de entropía puede realizar la codificación de entropía en base a los valores generados 
por el módulo 125 de reordenamiento. Se pueden usar varios métodos de codificación, tales como la codificación 
exponencial de golomb, VLC (Codificación de longitud variable) y CABAC (Codificación aritmética binaria adaptativa 
al contexto) para la codificación de entropía. 30 

El módulo 130 de codificación de entropía puede codificar una variedad de información tal como información de 
coeficiente residual e información de tipo de bloque de una unidad de codificación, información de modo de 
predicción, información de unidad de división, información de unidad de predicción, información de unidad de 
transferencia, información de vector de movimiento, información de marco de referencia, información de 
interpolación de bloque e información de filtrado del módulo 125 de reordenamiento y del módulo 110 de predicción. 35 

El módulo 130 de codificación de entropía puede codificar en entropía los valores del coeficiente de la unidad de 
codificación introducidos desde el módulo 125 de reordenamiento. 

El módulo 135 de cuantificación inversa y el módulo 140 de transformación inversa cuantifican inversamente los 
valores cuantificados por el módulo 120 de cuantificación y transforman inversamente los valores transformados por 
el módulo 115 de transformación. Los valores residuales generados por el módulo 135 de cuantificación inversa y el 40 
módulo 140 de transformación inversa pueden agregarse con la unidad de predicción, que es predicha por el módulo 
de predicción del vector de movimiento, el módulo de compensación de movimiento y el módulo de predicción intra 
del módulo 110 de predicción, para generar un bloque reconstruido. 

El módulo 145 de filtro puede incluir al menos uno de un filtro de desbloqueo, un módulo de corrección de 
desplazamiento y un ALF (Filtro de bucle adaptativo). 45 

El filtro 145 de desbloqueo puede eliminar la distorsión de bloque generada debido al límite entre bloques en la 
imagen reconstruida. Si se aplica el filtro de desbloqueo a un bloque actual puede determinarse en función de los 
píxeles incluidos en varias filas o columnas del bloque. Cuando el filtro de desbloqueo se aplica a un bloque, se 
puede aplicar un filtro fuerte o un filtro débil dependiendo de la intensidad de filtrado de desbloqueo necesaria. Al 
realizar el filtrado horizontal y el filtrado vertical para aplicar el filtro de desbloqueo, el filtrado horizontal y el filtrado 50 
vertical pueden realizarse en paralelo. 

El módulo de corrección de desplazamiento puede corregir un desplazamiento de la imagen realizado el desbloqueo 
de la imagen original en la unidad de píxeles. Un método para dividir los píxeles de una imagen en un número 
predeterminado de regiones, determinar una región que se ha de someter a la corrección de desplazamiento y 
aplicar la corrección de desplazamiento a la región determinada o un método de aplicar la corrección de 55 
desplazamiento en consideración de la información de borde de cada píxel se puede usar para realizar la corrección 
de desplazamiento en una imagen específica. 
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El ALF (Filtro de bucle adaptativo) puede realizar el filtrado sobre la base del resultado de comparación de la imagen 
reconstruida filtrada y la imagen original. Los píxeles incluidos en una imagen pueden dividirse en grupos 
predeterminados, puede determinarse un filtro que se ha de aplicar a cada grupo, y el filtrado puede realizarse de 
manera diferente para cada grupo. La información sobre si se debe aplicar el ALF puede ser transferida por las 
unidades de codificación (CU) y el tamaño y los coeficientes del ALF que se han de aplicar a cada bloque pueden 5 
variar. El ALF puede tener varios tipos y el número de coeficientes incluidos en el filtro correspondiente puede variar. 
La información relacionada con el filtrado (tal como la información del coeficiente de filtro, la información ALF 
ACTIVADO/DESACTIVADO y la información del tipo de filtro) del ALF puede incluirse y transferirse en un conjunto 
predeterminado de parámetros de un flujo de bits. 

La memoria 150 puede almacenar el bloque o imagen reconstruido emitido desde el módulo 145 de filtro y el bloque 10 
o la imagen reconstruido almacenado puede suministrarse al módulo 110 de predicción cuando se realiza la 
predicción inter. 

La FIG. 2 es un diagrama de bloques que ilustra un dispositivo de decodificación de imágenes según una realización 
de la invención. 

Con referencia a la FIG. 2, un dispositivo 200 de decodificación de imágenes incluye un módulo 210 de 15 
decodificación de entropía, un módulo 215 de reordenamiento, un módulo 220 de cuantificación inversa, un módulo 
225 de transformación inversa, un módulo 230 de predicción, un módulo 235 de filtro y una memoria 240. 

Cuando se introduce un flujo de bits de imagen desde el dispositivo de codificación de imagen, el flujo de bits 
introducido se puede decodificar en el orden inverso al del dispositivo de codificación de imagen. 

El módulo 210 de decodificación de entropía puede realizar la decodificación de entropía en el orden inverso del 20 
proceso de codificación de entropía que realizó el módulo de codificación de entropía del dispositivo de codificación 
de imagen. Los valores residuales realizados por la decodificación de entropía por el módulo de decodificación de 
entropía pueden introducirse en el módulo 215 de reordenamiento. 

El módulo 210 de decodificación de entropía puede decodificar información asociada con la predicción intra y la 
predicción inter realizada por el dispositivo de codificación. Como se describió anteriormente, existen restricciones 25 
predeterminadas para realizar la predicción intra y la predicción inter, el módulo de decodificación de entropía puede 
realizar la decodificación de entropía basándose en las restricciones para obtener la información de un bloque actual 
asociado con la predicción intra y la predicción inter. 

El módulo 215 de reordenamiento puede realizar el reordenamiento en el flujo de bits decodificado por entropía 
mediante el módulo 210 de decodificación de entropía sobre la base del método de reordenamiento del módulo de 30 
codificación. El módulo de reordenamiento puede reconstruir y reordenar coeficientes expresados en forma de 
vectores unidimensionales en coeficientes de tipo de bloque bidimensional. El módulo 215 de reordenamiento puede 
ser alimentado con información asociada con el escaneo de coeficientes realizado por el módulo de codificación y 
puede realizar el reordenamiento utilizando un método de escaneo inverso de los coeficientes en función del orden 
de escaneo en el que el módulo de codificación realiza el escaneo. 35 

El módulo 220 de cuantificación inversa puede realizar una cuantificación inversa sobre la base de los parámetros 
de cuantificación suministrados desde el dispositivo de codificación y los valores de coeficientes reordenados del 
bloque. 

El módulo 225 de transformación inversa puede realizar la DCT inversa y la DST inversa dependiendo de la DCT y 
de la DST, que han sido realizados por el módulo de transformación en el dispositivo de codificación de imagen. La 40 
transformación inversa puede realizarse sobre la base de una unidad de transferencia determinada por el dispositivo 
de codificación de imagen. El módulo de transformación del dispositivo de codificación de imagen puede realizar 
selectivamente la DCT y la DST dependiendo de varios elementos de información tales como el método de 
predicción, el tamaño del bloque actual y la dirección de predicción, y el módulo 225 de transformación inversa del 
dispositivo de decodificación de imagen puede realizar la transformación inversa sobre la base de la información de 45 
transformación realizada por el módulo de transformación del dispositivo de codificación de imagen. 

La transformación inversa puede ser realizada por las unidades de codificación en lugar de por las unidades de 
transformación habiendo sido sometidas a la transformación. 

El módulo 230 de predicción puede generar un bloque predicho sobre la base de la información de generación de 
bloque predicha suministrada desde el módulo 210 de decodificación de entropía y la información de bloque o 50 
imagen previamente decodificada suministrada desde la memoria 240. 

Como se describió anteriormente, de manera similar al funcionamiento del dispositivo de codificación de imágenes, 
cuando el tamaño de una unidad de predicción y el tamaño de una unidad de transformación son iguales entre sí al 
realizar la predicción intra, la predicción intra en la unidad de predicción es realizada sobre la base de píxeles 
ubicados en el lado izquierdo de la unidad de predicción, un píxel ubicado en el extremo superior izquierdo y píxeles 55 
ubicados en el extremo superior. Por otro lado, cuando el tamaño de una unidad de predicción y el tamaño de una 
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unidad de transformación son diferentes entre sí al realizar la predicción intra, la predicción intra puede realizarse 
utilizando píxeles de referencia basados en la unidad de transformación. Se puede realizar una predicción intra 
utilizando la división N×N solo para la unidad mínima de codificación. 

El módulo 230 de predicción incluye un módulo de determinación de unidad de predicción, un módulo de predicción 
inter y un módulo de predicción intra. El módulo de determinación de la unidad de predicción puede recibir una 5 
variedad de información tal como información de la unidad de predicción introducida desde el módulo de 
decodificación de entropía, información del modo de predicción del método de predicción intra, e información 
relacionada con la predicción de movimiento del método de predicción inter, puede determinar una unidad de 
predicción a partir de la unidad de codificación actual, y puede determinar cuál de la predicción inter y de la 
predicción intra debe realizarse en la unidad de predicción. El módulo de predicción inter puede realizar la predicción 10 
inter en la unidad de predicción actual sobre la base de la información incluida en al menos una imagen de una 
imagen anterior y una imagen posterior de la imagen actual que incluye la unidad de predicción actual utilizando la 
información necesaria para la predicción inter de la unidad de predicción actual suministrada desde el dispositivo de 
codificación de imagen. 

Para realizar la predicción inter, se puede determinar cuál de un modo de omisión, un modo de fusión y un modo 15 
AMVP es el método de predicción de movimiento de la unidad de predicción incluido en la unidad de codificación 
sobre la base de la unidad de codificación. 

El módulo de predicción intra puede generar un bloque predicho sobre la base de la información de píxel en la 
imagen actual. Cuando una unidad de predicción es la unidad de predicción aplicada a la predicción intra, la 
predicción intra puede realizarse sobre la base de la información del modo de predicción intra de la unidad de 20 
predicción suministrada desde el dispositivo de codificación de imagen. El módulo de predicción intra puede incluir 
un filtro MDIS, un módulo de interpolación de píxeles de referencia y un filtro de DC. El filtro MDIS realiza el filtrado 
en los píxeles de referencia del bloque actual. Se determina si el filtro debe aplicarse dependiendo del modo de 
predicción de la unidad de predicción actual. El filtro MDIS puede realizar el filtrado sobre los píxeles de referencia 
del bloque actual utilizando el modo de predicción de la unidad de predicción y la información del filtro MDIS 25 
suministrada desde el dispositivo de codificación de imagen. Cuando el modo de predicción del bloque actual es un 
modo en el que no se realiza el filtrado MDIS, es posible que el filtro MDIS no se aplique. 

Cuando el modo de predicción de la unidad de predicción es una unidad de predicción que se ha de aplicar a la 
predicción intra sobre la base de los valores de píxel obtenidos al interpolar los píxeles de referencia, el módulo de 
interpolación de píxeles de referencia puede generar píxeles de referencia en la unidad de píxeles menor de un 30 
entero interpolando los píxeles de referencia. Cuando el modo de predicción de la unidad de predicción actual es un 
modo de predicción en el que se genera un bloque predicho sin interpolar los píxeles de referencia, los píxeles de 
referencia pueden no interpolarse. Cuando el modo de predicción del bloque actual es el modo DC, el filtro DC 
puede generar un bloque predicho a través del filtrado. 

El bloque o imagen reconstruido puede suministrarse al módulo 235 de filtro. El módulo 235 de filtro incluye un filtro 35 
de desbloqueo, un módulo de corrección de desplazamiento y un ALF. 

La información sobre si el filtro de desbloqueo se aplica al bloque o imagen e información correspondientes sobre 
cuál del filtro fuerte y del filtro débil se ha aplicado cuando se ha aplicado el filtro de desbloqueo se puede 
suministrar desde el dispositivo de codificación de imagen. El filtro de desbloqueo del dispositivo de decodificación 
de imagen se puede suministrar con la información relacionada con el filtro de desbloqueo del dispositivo de 40 
codificación de imagen y puede realizar el filtrado de desbloqueo sobre el bloque correspondiente en el dispositivo 
de decodificación. De manera similar al dispositivo de codificación de imagen, primero se realizan el filtrado de 
desbloqueo vertical y el filtro de desbloqueo horizontal, donde al menos uno del filtrado de desbloqueo vertical y del 
filtrado de desbloqueo horizontal se puede realizar en una parte superpuesta. El filtrado de desbloqueo vertical o el 
filtrado de desbloqueo horizontal que no se ha realizado previamente se puede realizar en la parte en la que se 45 
superponen el filtrado de desbloqueo vertical y el filtrado de desbloqueo horizontal. El procesamiento paralelo de los 
procesos de filtrado de desbloqueo puede realizarse a través de este filtrado de desbloqueo. 

El módulo de corrección de desplazamiento puede realizar la corrección de desplazamiento sobre la imagen 
reconstruida sobre la base del tipo de corrección de desplazamiento y la información del valor de desplazamiento 
aplicada a la imagen en la codificación. 50 

El ALF puede realizar el filtrado sobre la base del resultado de comparación entre la imagen reconstruida sometida 
al filtrado y la imagen original. El ALF puede aplicarse a la unidad de codificación sobre la base de la información de 
aplicación de ALF y la información del coeficiente de ALF suministrada desde el dispositivo de codificación. La 
información de ALF puede incluirse y suministrarse en un conjunto de parámetros específico. 

La memoria 240 puede almacenar la imagen o el bloque reconstruido para usar como una imagen de referencia o un 55 
bloque de referencia y puede suministrar la imagen reconstruida a un módulo de salida. 

Como se describió anteriormente, en las realizaciones de la invención, la unidad de codificación se usa como un 
término que representa una unidad de codificación, pero se puede usar como una unidad de decodificación, así 
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como de codificación. 

Un método de codificación de imagen y un método de decodificación de imagen que se han de describir 
posteriormente en las realizaciones de la invención pueden ser realizados por los componentes del dispositivo de 
codificación de imagen y el dispositivo de decodificación de imagen descritos anteriormente con referencia a las 
FIGS. 1 y 2. Los componentes pueden incluir unidades de proceso de software que puede realizarse a través de 5 
algoritmos, así como de componentes de hardware. 

La FIG. 3 es un diagrama conceptual que ilustra ubicaciones de muestras de luma y muestras de croma de acuerdo 
con una realización de la invención. 

Con referencia a la FIG. 3, la tasa de muestreo y las posiciones de muestreo de las muestras 300 de luma y de las 
muestras 320 de croma pueden ser diferentes entre sí. 10 

Las muestras 300 de luma y las muestras 320 de croma pueden constituir una imagen en varios formatos. Por 
ejemplo, cuando se utiliza el muestreo YUV 4:2:0 para las muestras 300 de luma y las muestras 320 de croma de 
una imagen, las muestras 320 de croma Cb y Cr pueden ubicarse entre las muestras 300 de luma. Por lo tanto, las 
muestras 300 de luma y las muestras 320 de croma no coinciden en posición, y la cantidad de datos en las 
direcciones horizontal y vertical de las muestras 320 de croma es la mitad de las muestras de luma. 15 

Según una realización de la invención, las muestras de luma pueden usarse para calcular los valores predichos de 
las muestras de croma. 

La expresión 1 expresa los valores predichos de las muestras de croma. 

Expresión 1 

 20 

P’c representa el valor predicho de una muestra de croma en un bloque y 

 

representa una muestra de luma de un bloque reconstruido. Los parámetros α y β pueden derivarse a partir de 
muestras previamente reconstruidas alrededor del bloque actual. 

La tasa de muestreo de las muestras de croma puede ser la mitad de la tasa de muestreo de las muestras de luma y 25 
puede tener una diferencia de fase de 0,5 píxeles en la dirección vertical. Las muestras de luma reconstruidas se 
pueden muestrear hacia abajo en la dirección vertical y sub-muestreadas en la dirección horizontal para que 
coincida con la fase y el tamaño de las muestras de croma. 

Por lo tanto, en el método de predicción de muestra de croma según la realización de la invención, es posible 
calcular los valores predichos de las muestras de croma que reflejan la diferencia de fase entre las muestras de 30 
croma y las muestras de luma utilizando el valor de 

 

como el valor de muestra del bloque luma reconstruido en consideración de la diferencia de fase. 

La expresión 2 es una fórmula matemática que representa un método para calcular los parámetros α y β 

Expresión 2 35 

 

 

En la Expresión 2, R(●, ●) puede definirse como una función de cálculo del valor de relación de las variables de 
entrada. Por ejemplo, es una función de correlación o una función de covarianza automática que es una función de 
calcular el valor de relación entre dos variables P̂L* y P̂C. M(●) representa una función de calcular un valor promedio. 40 
Es decir, α y β pueden ser valores calculados utilizando valores de muestra interpolados linealmente como variables. 
El método de calcular α y β utilizando los valores de muestra interpolados linealmente como variables pertenece al 
alcance de la invención. 

PL* representa un valor interpolado linealmente de una muestra de luma reconstruida calculada teniendo en cuenta 
la diferencia de fase como se muestra en la Expresión 3. 45 
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Expresión 3 

 

La FIG. 4 es un diagrama que ilustra valores de muestra de luma ubicados alrededor y dentro de un bloque actual de 
acuerdo con una realización de la invención. 

Con referencia a la FIG. 4, una primera muestra 400 representa una muestra de luma sub-muestreada utilizada para 5 
calcular los parámetros α y β. Una segunda muestra 410 representa una muestra obtenida interpolando linealmente 
una muestra de luma sub-muestreada utilizada para calcular los parámetros α y β. 

Una tercera muestra 420 representa una muestra de luma sub-muestreada utilizada para calcular una muestra de 
croma. Una cuarta muestra 430 representa una muestra de luma sub-muestreada realizada por interpolación lineal y 
usada para calcular una muestra de croma. 10 

Es decir, en el método de predicción de muestra de croma que usa muestras de luma de acuerdo con la realización 
de la invención, los valores de la muestra de luma pueden calcularse realizando la interpolación lineal teniendo en 
cuenta la diferencia de distancia entre las muestras de luma y las muestras de croma y la muestra de luma 
interpolada linealmente, no la propia muestra de luma puede usarse para predecir las muestras de croma. Al usar 
este método de interpolación lineal, es posible predecir con mayor precisión la señal de croma en un formato de 15 
imagen en el que la señal de croma y la señal de luma tienen una posición diferente. Los valores de la muestra de 
luma pueden calcularse realizando la interpolación lineal sobre la base de la diferencia de fase y la tasa de muestreo 
entre las muestras de luma y las muestras de croma. Esta realización también pertenece al alcance de la invención. 

En una realización en la que se usa un LM, se puede usar el siguiente método. 

Las siguientes expresiones representan el cálculo de valores predichos intra de un bloque de croma usando el LM. 20 

Expresión 4 

 

En la Expresión 4, se puede calcular una nueva primera variable usando la interpolación lineal como se describió 
anteriormente. 

Se puede calcular una segunda variable para calcular α y β utilizando la primera variable calculada a través de la 25 
Expresión 4, como se muestra en la Expresión 5. 

Expresión 5 
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Los valores de α y β pueden calcularse sobre la base de la segunda variable, que se calcula a través de la Expresión 
5, utilizando la Expresión 6. 

Expresión 6 

 

 5 

Las muestras de bloque de croma usando el LM pueden calcularse sobre la base de α y β, que se calculan a través 
de la Expresión 6, usando la Expresión 7. 

Expresión 7 

predSamples [ x, y ] = Clip1C( ( ( pY’[ x, y ] * α ) >> k )+ β ), con x, y = 0..nS – 1 

En las expresiones 4 a 7, de manera similar al método mencionado anteriormente, la interpolación lineal se puede 10 
realizar sobre la base de la relación entre la muestra de croma y la muestra de luma, se pueden calcular α y β 
utilizando la relación entre las variables calculadas y se puede realizar la predicción intra utilizando el LM en el 
bloque de croma sobre la base de los valores calculados. 

Este método permite que un formato de imagen es YUV 4:2:0. Cuando el formato de imagen es un formato de 
imagen distinto del YUV 4:2:0 (por ejemplo, 4:4:4 o 4:0:0), la expresión de interpolación lineal descrita anteriormente 15 
puede variar dependiendo de la relación posicional entre muestra de croma y la muestra de luma. Esta realización 
también pertenece al alcance de la invención. 

La Tabla 1 representa los modos de predicción intra e índices de modo de predicción intra, hechos corresponder 
sobre los modos de predicción intra según una realización de la invención. 

Tabla 1 20 

Modo de predicción 
intra 

Nombres asociados 

0 Intra_Planar 

1 Intra_DC 

Cualquier otro de (2.34) Intra_Angular 

35 Intra_FromLuma (usado solo para 
croma) 

Con referencia a la Tabla 1, el bloque luma puede ser intra-predicho utilizando modos de predicción intra desde el 
inicio al 34º. El modo de predicción intra de inicio es un modo plano, el primer modo de predicción intra es un modo 
DC como modo de predicción intra no directiva, y los modos de predicción intra de segundo a 34º son modos de 
predicción intra directiva. La predicción intra se puede realizar sobre la base de ángulos de predicción diferentes 
dependiendo de los índices. 25 

La FIG. 5 es un diagrama conceptual que ilustra un método de predicción intra directiva según una realización de la 
invención. 
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Con referencia a la FIG. 5, los modos de predicción intra directiva tienen diferentes direcciones de predicción intra en 
el sentido de las agujas del reloj desde el segundo modo de predicción intra hasta el 34º modo de predicción intra. 

Pueden usarse todos los modos de predicción intra directiva mostrados en la FIG. 5 para realizar predicciones intra 
en un bloque de luma. Sin embargo, no se utilizan todos los modos de predicción intra directiva, sino que solo se 
pueden usar algunos modos de predicción intra directiva para realizar la predicción intra en un bloque de croma. 5 

La predicción intra en un bloque de croma puede usar un modo de predicción oblicua (el modo 34º de predicción 
intra), un modo de predicción intra vertical (el modo 26º de predicción intra), un modo de predicción intra horizontal 
(el décimo modo de predicción intra) y un modo DC de predicción intra. Además, un LM (Modo estimado de luma) en 
el que se predice un bloque de croma sobre la base de un bloque de luma reconstruido, que es un modo de 
predicción intra diferente del de un bloque de luma y un DM (Modo dirigido de luma) que es el mismo modo de 10 
predicción intra que el bloque de luma puede ser usado para predecir intra un bloque de croma. 

La Tabla 2 es una tabla que ilustra la relación de correspondencia entre el modo de predicción intra y el índice del 
modo de predicción intra cuando el LM, el modo de predicción intra vertical (VER), el modo de predicción intra 
horizontal (HOR), el modo de predicción intra DC y el DM se usan para predecir intra un bloque de croma. 

Tabla 2 15 

 

Intra_chroma_pred_type 

Modo de predicción de componente de 
luma 

VER HOR DC ANG(X) 

0 LM LM LM LM0 

1 n/a VER VER VER 

2 HOR n/a HOR HOR 

3 DC DC n/a DC 

4 VER HOR DC X 

Con referencia a la Tabla 2, la predicción intra en un bloque de croma se puede realizar utilizando el LM (Modo 
estimado de luma) cuando intra_chroma_pred_type es 0, el modo vertical de predicción intra (VER) cuando 
intra_chroma_pred_type es 1, el modo horizontal de predicción intra (HOR) cuando intra_chroma_pred_type es 2, el 
modo DC de predicción intra cuando intra_chroma_pred_type es 3 y el DM (Modo dirigido por luma) cuando 
intra_chroma_pred_type es 4. 20 

Cuando un bloque de luma y un bloque de croma usan el mismo modo de predicción intra, el modo de predicción 
intra del bloque de croma puede ser expresado por el DM y, por lo tanto, no es necesario hacer corresponder el 
índice del modo de predicción intra a un modo de predicción intra de los cinco modos de predicción intra antes 
mencionados de un bloque de croma. Por ejemplo, cuando el modo de predicción intra de un bloque de luma es el 
modo de predicción intra vertical (VER) y el modo de predicción intra de un bloque de croma es el modo de 25 
predicción intra vertical (VER), el modo de predicción intra del bloque de croma puede ser expresado por el DM de 
intra_chroma_pred_type 4 y, por lo tanto, no es necesario hacer corresponder el modo de predicción intra al 
intra_chroma_pred_type 1. De la misma manera, cuando el modo de predicción intra de un bloque de luma es el 
modo de predicción intra vertical (VER), el modo de predicción intra horizontal (HOR) y el modo de predicción intra 
DC (DC), el modo de predicción intra de un bloque de croma puede expresarse mediante cuatro 30 
intra_chroma_pred_types. 

Cuando el modo de predicción intra de un bloque de luma es el modo de predicción intra directiva distinto del modo 
de predicción vertical, el modo de predicción intra horizontal y el modo DC, el modo DM y el modo de predicción intra 
del bloque de luma no se superponen y así, la predicción intra en el bloque de croma puede realizarse usando cinco 
intra_chroma_pred_types, a diferencia del caso en el que el modo DM y el modo de predicción intra del bloque luma 35 
se superponen. 

El modo de predicción intra utilizado para realizar la predicción intra en un bloque de croma y la relación de 
correspondencia entre el modo de predicción intra y el índice del modo de predicción intra pueden cambiar 
arbitrariamente. Puede determinarse si el LM debería usarse para un bloque de croma en la etapa de codificación y 
decodificación, y la Tabla 2 puede variar dependiendo de si se usa el LM. 40 

Por ejemplo, como se describe en las tablas 3 y 4, el modo oblicuo de predicción intra (el modo 34º de predicción 
intra) y el modo plano pueden usarse adicionalmente como el modo de predicción intra de un bloque de croma. 

La Tabla 3 muestra la relación de correspondencia entre el modo de predicción intra de un bloque de croma y los 
índices del modo de predicción intra cuando la predicción intra en el bloque de croma se realiza sin utilizar el LM. 

45 
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Tabla 3 

 

Intra_chroma_pred_mode 

IntraPredMode [ xB ] [ yB ] 

0 26 10 1 X 

(0 < = X < 35) 

0 34 0 0 0 0 

1 26 34 26 26 26 

2 10 10 34 10 10 

3 1 1 1 34 1 

4 0 26 10 1 X 

Con referencia a la Tabla 3, intra_chroma_pred_mode 0 se hace corresponder al modo plano, 
intra_chroma_pred_mode 1 se hace corresponder al modo vertical de predicción intra (el 26º modo de predicción 
intra), intra_chroma_pred_mode 2 se hace corresponder al modo horizontal de predicción intra (el décimo modo de 
predicción intra ), intra_chroma_pred_mode 3 se hace corresponder al modo DC (el primer modo de predicción de 5 
intra), e intra_chroma_pred_mode 4 se hace corresponder al DM. 

Cuando el modo de predicción intra de un bloque de luma es el modo plano, el modo vertical, el modo horizontal o el 
modo DC, el DM puede expresar el modo de predicción intra de un bloque de croma. En consecuencia, puede 
usarse el modo de predicción intra oblicua (el modo 34º de predicción intra) en lugar del modo de predicción intra 
expresado por el DM como un modo de predicción intra adicional para predecir intra un bloque de croma. 10 

La Tabla 4 muestra la relación entre el modo de predicción intra de un bloque de luma y el modo de predicción intra 
de un bloque de croma cuando la predicción intra se realiza en el bloque de croma utilizando el modo LM. 

Tabla 4 

 

Intra_chroma_pred_mode 

IntraPredMode [ xB ] [ yB ] 

0 26 10 1 X (0 < = X < 
35) 

0 34 0 0 0 0 

1 26 34 26 26 26 

2 10 10 34 10 10 

3 1 1 1 34 1 

4 LM LM LM LM LM 

5 0 26 10 1 X 

Con referencia a la Tabla 4, el modo de predicción intra de un bloque de croma pueden hacerse corresponder al 
modo plano cuando intra_chroma_pred_mode es 0, al modo de predicción intra vertical cuando 15 
intra_chroma_pred_mode es 1, al modo de predicción intra horizontal cuando intra_chroma_pred_mode es 2, al 
modo DC cuando intra_chroma_pred_mode es 3, al LM cuando intra_chroma_pred_mode es 4 y al DM cuando 
intra_chroma_pred_mode es 5. 

De manera similar a la Tabla 4, el modo de predicción intra de un bloque de luma es el modo plano, el modo vertical, 
el modo horizontal y el modo DC, el modo de predicción intra de un bloque de croma puede expresarse por el DM. 20 
De acuerdo con esto, se puede usar el modo oblicuo de predicción intra (el modo 34 de predicción intra) en lugar del 
modo de predicción intra entre los modos intra_chroma_pred_modes, que puede expresar el DM. 

En los modos de predicción intra de un bloque de croma hecho corresponder como se describió anteriormente, la 
información del modo de predicción intra de un bloque de croma se puede transferir mediante el uso de un método 
de correspondencia de palabras de código que se muestra en la Tabla 6. 25 

La tabla como la Tabla 3 en la que los modos de predicción intra de un bloque de luma se hacen corresponder a los 
modos de predicción intra de un bloque de croma sin incluir el LM se define como una tabla de correspondencia sin 
LM. La tabla como la Tabla 4 en la que los modos de predicción intra de un bloque de luma se hacen corresponder a 
los modos de predicción intra de un bloque de croma para incluir el LM se define como una tabla de correspondencia 
LM. 30 

Con referencia a las Tablas 3 y 4, un modo de predicción intra innecesario debido al DM se establece en el modo 
oblicuo de predicción intra (el modo 34º de predicción intra). Sin embargo, se pueden usar los modos de predicción 
intra distintos del modo 34º de predicción intra, tales como el modo 18º de predicción intra y el segundo modo de 
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predicción intra, en lugar del modo 34º de predicción intra. Esta realización también pertenece al alcance de la 
invención. 

La información sobre qué modo de predicción intra se debería utilizar como sustituyente en el modo de predicción 
intra puede expresarse mediante pseudo códigos como se describe en la tabla siguiente. 

Tabla 5 5 

Para(int i=2;1<6;i++) 

{ 

   Si(chroma_mode[i]==luma_mode) 

     { 

       Chroma_mode[i]=SUBSTITUTE_MODE 

     Interrupción; 

     } 

} 

Con referencia a la Tabla 5, cuando el modo de predicción intra de un bloque de luma y el modo de predicción intra 
de un bloque de croma son iguales entre sí, el modo de predicción intra para sustituir al mismo modo de predicción 
intra de un bloque de croma como el modo de predicción intra de un bloque de luma puede expresarse mediante 
información de elemento de sintaxis, tal como substitute_mode, para realizar la predicción intra en el bloque de 
croma. 10 

Para señalar el modo de predicción intra de un bloque de croma como se describe en las realizaciones mencionadas 
anteriormente, las palabras de código pueden asignarse a los modos de predicción intra para señalar los modos de 
predicción intra como se describe en la tabla siguiente. 

La Tabla 6 es una tabla en la que las palabras de código se asignan a los modos de predicción intra de un bloque de 
croma de acuerdo con una realización de la invención. 15 

Tabla 6 

Número de 
modo 

Nombre de modo Palabra de código 

0 Modo Luma Dirigido 0 

1 Modo Luma Estimado 10 

2 Modo Vertical 110 

3 Modo Horizontal 1110 

4 Modo DC 1111 

Con referencia a la Tabla 6, hay números de modo, nombres de modo de predicción intra, hechos corresponder a 
los números de modo y palabras de código correspondientes a los mismos. El DM es hecho corresponder a la 
palabra de código "0", el LM es hecho corresponder a la palabra de código "10", el modo vertical es hecho 
corresponder a la palabra de código "110", el modo horizontal es hecho corresponder a la palabra de código "1110", 20 
y el modo DC es hecho corresponder a la palabra de código "1111". Como se describe en la Tabla 6, las palabras de 
código fijas pueden hacerse corresponder a los modos de predicción intra de un bloque de croma, 
independientemente de los modos de predicción intra de un bloque de luma, o un método para no hacer 
corresponder una palabra de código a un modo de predicción intra no utilizado, pero se pueden hacer corresponder 
palabras de código a los modos de predicción intra utilizados dependiendo del modo de predicción intra de un 25 
bloque de luma. 

Tabla 6-1 

 

Intra_chroma_pred_type 

Modo de predicción de componente de 
luma 

VER HOR DC ANG(X) 

0 10 10 10 10 

1 n/a 111 111 111 

2 111 n/a 110 1111 

3 110 110 n/a 1110 
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4 0 0 0 0 

Con referencia a la Tabla 6-1, al no hacer corresponder una palabra de código a un modo de predicción intra no 
utilizado, sino al hacer corresponder palabras de código a los modos de predicción intra utilizados dependiendo del 
modo de predicción intra de un bloque de luma, se pueden hacer corresponder de manera flexible las palabras de 
código para expresar los modos de predicción intra de un bloque de croma dependiendo del modo de predicción 
intra de un bloque de luma. 5 

Como otro método para hacer corresponder los modos de predicción intra y las palabras de código, se puede usar 
un método de hacer corresponder palabras de código fijas como se describe en la Tabla 7 cuando los modos de 
predicción intra de un bloque de croma se hacen corresponder a las palabras de código como se describe en las 
Tablas 3 y 4. 

Tabla 7 10 

mode_idex IHE ILC 

DM 0 0 

LM 10 X 

modo 0 1100 100 

modo 1 1101 101 

modo 2 1110 110 

modo 3 1111 111 

Con referencia a la Tabla 7, para predecir los modos de predicción intra de un bloque de croma, el caso donde se 
realiza la predicción intra para incluir el LM y el caso donde se realiza la predicción intra sin usar el LM pueden 
distinguirse como se ha descrito anteriormente, y los modos de predicción intra y las palabras de código 
correspondientes a los modos de predicción intra pueden ser hechos corresponder según uno de los casos. 

Cuando se realiza el modo de predicción intra en un bloque de croma para incluir el LM, la predicción intra en un 15 
bloque de croma se puede realizar utilizando el DM, el LM y los cuatro modos de predicción intra (modo 0, modo 1, 
modo 2 y modo 3). Cuando la predicción intra en un bloque de croma se realiza sin utilizar el LM, la predicción intra 
puede realizarse utilizando el DM y cuatro modos de predicción intra (modo 0, modo 1, modo 2 y modo 3). 

Las palabras de código descritas en la Tabla 7 pueden codificarse y decodificarse mediante el uso de un método de 
derivación de los propios valores sin utilizar ningún contexto. En el método de derivación, todos los bits de una 20 
palabra de código pueden ser derivados, pero los bits que representan el DM y los bits que representan el LM 
pueden codificarse utilizando un contexto. Es decir, cuando se usa el modo LM, los primeros dos bits se codifican 
usando un contexto. Cuando no se utiliza el modo LM, solo el primer bit puede codificarse según el contexto. El 
método de codificación de palabra de código es arbitrario y se pueden usar varios métodos. Por ejemplo, cuando el 
cálculo no tiene que realizarse rápidamente, se pueden asignar contextos a todos los bits de una palabra de código 25 
para codificar los bits. Se pueden usar los diversos métodos de binarización del modo de predicción intra. 

La Tabla 8 es una tabla que representa la relación de correspondencia entre los modos de predicción intra y las 
palabras de código cuando el modo 0 es el modo plano, el modo 1 es el modo de predicción intra vertical, el modo 2 
es el modo de predicción intra horizontal y el modo 3 es el modo de predicción intra DC. sobre la base de la relación 
de correspondencia entre los modos de predicción intra de un bloque de croma y las palabras de código que se 30 
muestran en la Tabla 7. 

Tabla 8 

Valor de 

Intra_chroma 

_pred_mode 

 

chroma_pred_from_luma_enabled 

_flag = 1 

 

chroma_pred_from_luma_enabled 

_flag = 0 

5 0 n/a 

4 10 0 

0 1100 100 

1 1101 101 

2 1110 110 

3 1111 111 

Con referencia a la Tabla 8, chroma_pred_from_luma_enabled_flag = 1 representa que la predicción intra en un 
bloque de croma se realiza utilizando el LM. Las palabras de código pueden ser de hechas corresponder de forma 
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fija a los correspondientes modos de predicción intra tales como el DM cuando intra_chroma_pred_mode es 5, el LM 
cuando intra_chroma_pred_mode es 4, el modo plano cuando intra_chroma_pred_mode es 0, el VER cuando 
intra_chroma_pred_mode es 1, el HOR cuando intra_chroma_pred_mode es 2, y el DC cuando 
intra_chroma_pred_mode es 3. 

Chroma_pred_from_luma_enabled_flag = 0 representa que la predicción intra en un bloque de croma se realiza sin 5 
usar el modo LM. Las palabras de código pueden ser hechas corresponder de forma fija a los correspondientes 
modos de predicción intra tales como el DM cuando intra_chroma_pred_mode es 4, el modo plano cuando 
intra_chroma_pred_mode es 0, el VER cuando intra_chroma_pred_mode es 1, el HOR cuando 
intra_chroma_pred_mode es 2, y el DC cuando intra_chroma_pred_mode es 3. 

La FIG. 6 es un diagrama de flujo que ilustra un método para calcular un modo de predicción intra de un bloque de 10 
croma según una realización de la invención. 

Con referencia a la FIG. 6, se decodifica la información del indicador sobre si se utiliza el LM (etapa S600). 

Cuando se realiza la predicción intra en un bloque de croma, se puede seleccionar el LM utilizado y se puede 
determinar si se ha usado el LM para realizar la predicción intra en un bloque de croma sobre la base de la 
información del indicador que representa si se ha utilizado el LM. Como se describió anteriormente, la palabra de 15 
código que expresa la misma información del modo de predicción intra puede variar dependiendo de si se ha usado 
el LM. 

Se recibe la palabra de código que incluye el modo de predicción intra de un bloque de croma (etapa S610). 

Se puede recibir la información de la palabra de código codificada sobre la base de la relación de correspondencia 
entre los modos de predicción intra y las palabras de código como se describe en las Tablas 6 y 7. 20 

La información del modo de predicción intra de un bloque de croma se decodifica sobre la base de la información de 
la palabra de código recibida (etapa S620). 

Como se describió anteriormente, hay varias tablas de correspondencia entre las palabras de código y los modos de 
predicción intra. La información del modo de predicción intra de un bloque de croma puede decodificarse sobre la 
base de una tabla de búsqueda que representa la relación de correspondencia entre las palabras de código y los 25 
modos de predicción intra. 

Por ejemplo, cuando la predicción intra en un bloque de croma se realiza utilizando el LM, el dispositivo de 
codificación puede codificar información que representa que un bloque de croma se codifica en el modo de 
predicción intra incluyendo el LM como información de indicador, y el dispositivo de decodificación puede decodificar 
Información del modo de predicción del bloque de croma sobre la base de la información del indicador. 30 

La información de la palabra de código recibida puede decodificarse en la información del modo de predicción intra 
sobre la base de una tabla de búsqueda. 

Por ejemplo, en la Tabla 7, cuando la información del modo de predicción intra de un bloque de croma representa el 
LM, la codificación puede realizarse usando "10" como información de la palabra de código y "10", como la 
información de la palabra de código codificada puede recibirse como la información de la palabra de código del 35 
bloque de croma por el dispositivo de decodificación. 

El dispositivo de decodificación puede determinar que el modo de predicción intra del bloque de croma que se está 
decodificando actualmente es el LM sobre la base de la Tabla 7, y puede decodificar el bloque de croma sobre la 
base de la misma. 

La FIG. 7 es un diagrama conceptual que ilustra una parte de un módulo de predicción que decodifica un modo de 40 
predicción intra de un bloque de croma según una realización de la invención. 

Con referencia a la FIG. 7, el módulo de predicción incluye un módulo 700 de determinación de uso del modo LM y 
un módulo 720 de derivación del modo de predicción intra del bloque de croma. 

El módulo 700 de determinación de uso del modo LM puede determinar si el LM se usa como el modo de predicción 
intra de un bloque de croma de un bloque actual sobre la base de la información del indicador de uso de LM del 45 
dispositivo de codificación. 

El módulo 720 de derivación del modo de predicción intra de bloque de croma puede derivar la información del modo 
de predicción intra mediante qué modo de predicción intra para codificar y decodificar el bloque de croma actual 
sobre la base de la relación de correspondencia entre las palabras de código y los modos de predicción intra de un 
bloque de croma. 50 

Por ejemplo, al usar chroma_pred_flag_luma_enabled_pred_mode, que es la información del indicador como se 
describe en la Tabla 7, se puede determinar si el LM se usa para el modo de predicción intra del bloque de croma 
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actual. Cuando se usa el LM y se recibe "110" como la información de la palabra de código, representa que el 
segundo modo de predicción intra se usa como el modo de predicción intra (intra_chroma_pred_mode) del bloque 
de croma actual. Es posible derivar la información del modo de predicción intra del bloque de croma actual en 
consideración de la información del modo de predicción intra de un bloque de luma utilizando la Tabla 7 sobre la 
base de la información de intra_chroma_pred_mode. 5 

Utilizando el modo de predicción intra mencionado anteriormente, que incluye el LM, es posible expresar el uso del 
LM mediante el uso de la información del indicador dependiendo de la naturaleza de una imagen y realizar la 
predicción intra. El valor de intra_chroma_pred_mode puede derivarse utilizando diferentes tablas de 
correspondencia de palabras de código dependiendo de si se usa el LM. El modo de predicción intra de un bloque 
de croma se puede derivar usando la tabla de correspondencia de LM o la tabla de correspondencia sin LM en 10 
función de si se usa el LM dependiendo del valor derivado de intra_chroma_pred_mode. Al emplear este método, es 
posible reducir el número de bits que se desperdician innecesariamente y transferir solo la información necesaria del 
modo de predicción intra. 

El método de codificación de imagen y el método de decodificación de imagen descritos anteriormente pueden ser 
realizados por los componentes del dispositivo de codificación de imagen y el dispositivo de decodificación de 15 
imagen descritos anteriormente con referencia a las Figs. 1 y 2. 
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REIVINDICACIONES 

1. Un método de decodificación de imagen por un aparato (200) de decodificación de imagen, comprendiendo el 
método: 

recibir información de video que comprende información de un modo de predicción intra luma e información 
de un modo de predicción intra croma; 5 

determinar un modo de predicción intra de un bloque de luma basado en la información de predicción intra 
de luma; 

obtener un modo de predicción intra de un bloque de croma relacionado con el bloque de luma basado en 
la información del modo de predicción intra croma, en donde la información del modo de predicción intra croma 
indica uno los índices de modo de predicción intra croma, en donde el modo de predicción intra croma del bloque de 10 
croma es determinado basándose en el índice indicado de entre los índices del modo de predicción intra croma y el 
modo de predicción intra del bloque de luma; y generar un bloque predicho del bloque de croma basado en el modo 
de predicción intra obtenido del bloque de croma, 

en donde la información del modo de predicción intra croma representa un código binario relacionado con 
uno de los índices del modo de predicción intra croma que comprende: 15 

- un primer índice relacionado con un modo plano para el modo de predicción intra del bloque de croma, 

- un segundo índice relacionado con un modo vertical para el modo de predicción intra del bloque de croma, 

- un tercer índice relacionado con un modo horizontal para el modo de predicción intra del bloque de croma, 

- un cuarto índice relacionado con un modo DC para el modo de predicción intra del bloque de croma, y 

- un quinto índice que representa que el modo de predicción intra del bloque de croma es el mismo que el 20 
modo de predicción intra del bloque de luma, y 

en donde un primer bit del código binario para la información del modo de predicción intra croma es 
decodificado basado en una decodificación basada en el contexto y los bits restantes del código binario son 
decodificados basándose en una decodificación por derivación, y 

en donde el código binario para la información del modo de predicción intra croma es uno de los códigos 25 
binarios candidato que comprende un código binario para el primer índice que está representado por ‘100’, un código 
binario para el segundo índice que está representado por ‘101’, un código binario para el tercer índice que está 
representado por ‘110’, un código binario para el cuarto índice que está representado por ‘111’, y un código binario 
para el quinto índice que está representado por ‘0’. 

2. El método de la reivindicación 1, en el que el primer bit del código binario para la información del modo de 30 
predicción intra croma es decodificado basado en la decodificación basada en el contexto cuando un modo LM para 
el modo de predicción intra del bloque de croma no está activado. 

3. El método de la reivindicación 1, en el que cuando la información del modo de predicción intra croma representa 
el primer índice y el modo de predicción intra del bloque de luma es el modo plano, el modo de predicción intra del 
bloque de croma es un modo intra diagonal recto-ascendente, 35 

 en el que cuando la información del modo de predicción intra croma representa el primer índice y el modo 
de predicción intra del bloque de luma es un modo de predicción distinto del modo plano, el modo de predicción intra 
del bloque de croma es el modo plano, 

en el que cuando la información del modo de predicción intra croma representa el segundo índice y el modo 
de predicción intra del bloque de luma es el modo vertical, el modo de predicción intra del bloque de croma es el 40 
modo intra diagonal recto-ascendente. 

en el que cuando la información del modo de predicción intra croma representa el segundo índice y el modo 
de predicción intra del bloque de luma es un modo de predicción intra distinto del modo vertical, el modo de 
predicción intra del bloque de croma es el modo vertical, 

en el que cuando la información del modo de predicción intra croma representa el tercer índice y el modo 45 
de predicción intra del bloque de luma es el modo horizontal, el modo de predicción intra del bloque de croma es el 
modo intra diagonal recto-ascendente, 

en el que cuando la información del modo de predicción intra croma representa el tercer índice y el modo 
de predicción intra del bloque de luma es un modo de predicción intra distinto del modo horizontal, el modo de 
predicción intra del bloque de croma es el modo horizontal, 50 
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en el que cuando la información del modo de predicción intra croma representa el cuarto índice y el modo 
de predicción intra del bloque de luma es el modo DC, el modo de predicción intra del bloque de croma es el modo 
intra diagonal recto-ascendente, y 

en el que cuando la información del modo de predicción intra croma representa el cuarto índice y el modo 
de predicción intra del bloque de luma es un modo de predicción intra distinto del modo DC, el modo de predicción 5 
intra del bloque de croma es el modo DC. 

4. Un aparato (200) de decodificación de imagen, que comprende medios configurados para llevar a cabo el método 
de cualquiera de las reivindicaciones 1 a 3. 

5. Un método de codificación de imagen por un aparato (100) de codificación de imagen, comprendiendo el método: 

derivar un modo de predicción de intra de un bloque de luma y un modo de predicción intra de un bloque de 10 
croma, en el que el bloque de croma está relacionado con el bloque de luma; 

derivar una información del modo de predicción intra croma para indicar uno de los modos de predicción 
intra croma, en el que el modo de predicción intra del bloque de croma es determinado basándose en el modo 
indicado de entre el modo de predicción intra croma y el modo de predicción intra del bloque de luma; y 

codificar información de imagen que comprende la información del modo de predicción intra croma, 15 

en el que la información del modo de predicción intra croma representa un código binario relacionado con 
uno de los índices del modo de predicción intra croma que comprende: 

- un primer índice relacionado con un modo plano para el modo de predicción intra del bloque de croma, 

- un segundo índice relacionado con un modo vertical para el modo de predicción intra del bloque de croma, 

- un tercer índice relacionado con un modo horizontal para el modo de predicción intra del bloque de croma, 20 

- un cuarto índice relacionado con un modo DC para el modo de predicción intra del bloque de croma, y 

- un quinto índice que representa que el modo de predicción intra del bloque de croma es el mismo que el 
modo de predicción intra del bloque de luma, y 

en el que el primer bit del código binario para la información del modo de predicción intra croma es 
codificado basándose en una codificación basada en el contexto y los bits restantes del código binario son 25 
codificados basándose en una codificación por derivación, y 

en el que el código binario para la información del modo de predicción intra croma es uno de los códigos 
binarios candidato que comprende un código binario para el primer índice que está representado por ‘100’, un código 
binario para el segundo índice que está representado por ‘101’, un código binario para el tercer índice que está 
representado por ‘110’, un código binario para el cuarto índice que está representado por ‘111’, y un código binario 30 
para el quinto índice que está representado por ‘0’. 

6. El método de la reivindicación 5, en el que el primer bit del código binario para la información del modo de 
predicción intra croma es decodificado basándose en una decodificación basada en el contexto cuando un modo de 
modelo lineal, LM, para el modo de predicción intra del bloque de croma no está activado, y 

en el que el modo LM es un método de predicción intra para generar el bloque predicho del bloque de 35 
croma basándose en muestras reconstruidas interpoladas linealmente del bloque de luma. 

7. Un aparato (100) de codificación de imágenes, que comprende medios configurados para llevar a cabo el método 
de cualquiera de las reivindicaciones 5 a 6. 

8. Un medio de almacenamiento legible por decodificador que almacena la información de imagen codificada 
generada por el método de codificación de imagen de cualquiera de las reivindicaciones 5 a 6. 40 
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