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DESCRIPCION
Procedimiento de decodificacion de imagenes y aparato de decodificacion de imagenes
Campo

Las realizaciones de la presente invencion se refieren a un procedimiento de decodificacion de imagenes y un aparato
de decodificacion de imagenes.

Antecedentes

En una técnica de codificacion y decodificacion de video, generalmente se ejecuta una interpolacion con
compensacion de movimiento para cada bloque. Una sefial de imagen a referir se almacena en una memoria externa;
por lo tanto, cuando la codificacion y decodificacion de video es implementada por hardware, puede haber restricciones
en la cantidad de datos leidos. Por consiguiente, cuando aumenta la cantidad de acceso a la memoria, un llamado
ancho de banda de memoria, que es un cuello de botella en las operaciones de codificacion y decodificacion, se
convierte en un problema.

En la interpolacién con compensacion de movimiento para cada bloque, se ejecuta un procedimiento de filtrado de
interpolacion que utiliza el filtro FIR (respuesta de impulso finito) en la direccion horizontal y en la direccion vertical. En
el procedimiento de filtrado de interpolacién, se debe acceder a un pixel fuera del bloque. Cuando el niUmero de pixeles
fuera del bloque aumenta, el ancho de banda de memoria por pixel también aumenta.

Convencionalmente, el ancho de banda de memoria por pixel se ha reducido aplicando un filtro de interpolacién con
una longitud de derivacion corta a un bloque con un tamafio pequefio por el cual la relacién de los pixeles accedidos
fuera del bloque aumenta relativamente.

Lista de citas

Literatura de patentes

Referencia de patente 1: Patente Japonesa n.° 4120301
Referencia de patente 2: Hung-Chih Lin y col.: "Fast temporal prediction selection for H.264/AVC scalable video
coding" Image Processing (ICIP), 2009 16th IEEE INTERNATIONAL CONFERENCE ON, IEEE, PISCATAWAY,
NJ, USA, 7 de noviembre de 2009, paginas 3425-3428.

Sumario

Problema técnico

Sin embargo, en la técnica convencional, el ancho de banda de la memoria no se puede reducir adecuadamente. Por
ejemplo, en el caso del formato del croma, como4:2:004:2: 2, en el que el numero de muestras del pixel para
una diferencia de color (componente de diferencia de color) es menor que el numero de muestras del pixel para
luminancia (componente de luminancia), y la resolucion es baja, la interpolacion debe ejecutarse de tal manera que la
diferencia de color se amplie mas y la luminancia se defina como una referencia. Por lo tanto, cuando el filtro con
toques mas largos que dos toques se usa para la interpolacién para la diferencia de color, el procedimiento para la
sefial de diferencia de color no puede restringirse, incluso si el procedimiento se cambia por bloque de luminancia.

Solucién al problema

En un primer aspecto, se proporciona un procedimiento de decodificacion de imagenes como se menciona en la
reivindicacion 1. En un segundo aspecto, se proporciona un aparato de decodificacién de imagenes segun la
reivindicacion 7,

Breve descripcion de los dibujos

La figura 1 es un diagrama de bloques que ilustra un aparato de codificacion de imagenes util para entender una
realizacién de la presente invencion.

La figura 2 es una vista que ilustra un ejemplo de informacion de formato de croma.

La figura 3 es una vista de un vector de movimiento con una sefial de diferencia de color en formato 4 : 2 : 0.

La figura 4 es una vista de un vector de movimiento con una sefial de luminancia en formato 4 : 2 : 0.

La figura 5 es una vista de un vector de movimiento con una sefial de diferencia de color en formato 4 : 2 : 2.

La figura 6 es una vista de un vector de movimiento con una sefial de luminancia en formato 4 : 2 : 2.

La figura 7 es una vista que ilustra un ejemplo de pixeles a los que se accede en formato 4 : 2 : 0.

La figura 8 es una vista que ilustra un ejemplo de pixeles a los que se accede en formato 4 : 2 : 0.

La figura 9 es una vista que ilustra un ejemplo de pixeles a los que se accede en formato 4 : 2 : 2.

La figura 10 es un diagrama de bloques que ilustra un aparato de decodificacion de imagenes de acuerdo con una
realizacion de la invencion correspondiente al aparato de codificacion de imagenes.

La figura 11 es un diagrama de bloques que ilustra una unidad de generacion de imagen predichas.
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La figura 12 es un diagrama de flujo de control de acuerdo con la realizacion.

La figura 13 es un diagrama de flujo de un procedimiento de reducir un ancho de banda de memoria.

La figura 14 es un diagrama de flujo de un procedimiento de reducir un ancho de banda de memoria.

La figura 15 es un diagrama de flujo de un procedimiento de reducir un ancho de banda de memoria.

La figura 16 es un diagrama de que ilustra una configuracién de hardware del aparato acuerdo con la realizacion.

Descripcion de realizaciones y ejemplos

Ejemplos y realizaciones preferentes del procedimiento de codificacion de imagenes, el procedimiento de
decodificacion de imagenes, el aparato de codificacion de imagenes y el aparato de decodificacion de imagenes segun
la presente invencion se describiran a continuacion en detalle con referencia a los dibujos adjuntos.

El aparato de codificacion de imagenes y el aparato de decodificacion de imagenes descritos en el presente documento
hacen un control al referirse a la informacion del formato de croma de modo que la posicién de un pixel indicado por
un vector de movimiento en un bloque que tenga un tamafio menor que un tamafio predeterminado no esté sujeto a
una interpolacion para una diferencia de color, reduciendo asi un ancho de banda de memoria.

La figura 1 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de configuracion de un aparato 100 de codificacion de
imagen. Tal y como se ilustra en la figura 1, el aparato 100 de codificacion de imagenes incluye una unidad 102 de
sustraccion, una unidad 103 de transformacion/cuantificacion, una unidad 104 de transformacién inversa/cuantificacion
inversa, una unidad 105 de codificacion de entropia, una unidad 106 de adicién, una memoria 108 de cuadro, una
unidad 110 de generacion de imagen predicha, una unidad 112 de control de prediccion, una unidad 113 de control
de codificacion y una unidad 116 de busqueda de vectores de movimiento.

El aparato 100 de codificacion de imagenes genera datos 120 codificados a partir de la sefial 101 de video de entrada.
Por ejemplo, la sefial 101 de video de entrada se introduce en el aparato 100 de codificacion de imagenes en unidades
o cuadros. La sefal 101 de video de entrada se divide en un bloque que es un macrobloque.

La unidad 102 de sustraccion emite una sefal de error de prediccién que es una diferencia entre una seial 111 de
imagen predicha generada por la unidad 110 de generacion de imagen predicha y la sefial 101 de entrada de video.

La unidad 103 de transformacion/cuantificacion ejecuta una cuantificacion después de ejecutar una transformacion
ortogonal en la sefal de error de prediccion con una transformacion discreta del coseno (DCT), generando asi
informacion cuantificada del coeficiente de transformacion. La informacion cuantificada del coeficiente de
transformacion se divide en dos. Una de la informacion dividida es la entrada a la unidad 105 de codificacion de
entropia. El otro es la entrada a la unidad 104 de cuantificacion inversa/transformacion inversa.

La unidad 104 de cuantificacion inversa/transformacion inversa ejecuta la cuantificacion inversa y la transformacion
inversa en la informacion del coeficiente de transformacion cuantificada como el procedimiento inverso al
procesamiento ejecutado por la unidad 103 de transformacién/cuantificacion, reproduciendo asi la sefal de error de
prediccion.

La unidad 106 de adicién agrega la sefial de error de prediccion y la sefial de imagen predicha. De acuerdo con este
procedimiento, se genera una sefial 107 de imagen decodificada. La sefial 107 de imagen decodificada se introduce
en la memoria 108 de cuadro.

La memoria 108 de cuadro es una unidad de memoria que almacena en ella una sefial de imagen de referencia. La
memoria 108 de cuadro ejecuta un procedimiento de filtrado u otro procedimiento en la sefial 107 de imagen
decodificada, y luego, determina si la sefial 107 de imagen decodificada se almacena o no para permitir que la sefial
107 de imagen decodificada se convierta en la sefial 109 de imagen de referencia introducida en la unidad 110 de
generacion de imagen predicha. La sefial 109 de imagen de referencia se introduce en la unidad 110 de generacion
de imagen predicha y en la unidad 116 de busqueda de vector de movimiento.

La unidad 116 de busqueda de vector de movimiento genera informacién 117 del vector de movimiento a partir de la
sefial 101 de video de entrada y la sefial 109 de imagen de referencia. La informacion 117 del vector de movimiento
se introduce en la unidad 110 de generacidon de imagen predicha, y también se transmite a la unidad 105 de
codificacién de entropia.

La unidad 110 de generacion de imagen predicha genera la sefial 111 de imagen predicha a partir de la sefial 109 de
imagen de referencia, la informacién 118 de control de prediccion, y la informacion 117 del vector de movimiento.

La unidad 113 de control de codificacion ingresa informacion 115 de restriccion de tamafio de bloque a la unidad 112
de control de prediccion, y transmite informacion 119 de perfil/nivel a la unidad 105 de codificacion de entropia.

La informacion 119 de perfil/nivel incluye informacion de perfil que indica una combinacion de grupos de herramientas
de codificacion, e informacién de nivel que es informacion de restriccion del aparato de codificacion de imagenes de
acuerdo con la potencia de procesamiento del aparato de decodificacion de imagenes. La informacion de nivel indica
una combinacién de restriccion de un nimero maximo de macrobloques por hora, el nimero maximo de macrobloques
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por cuadro, el rango maximo de busqueda de vectores y el nimero de vectores en dos macrobloques consecutivos.

Por ejemplo, H.264 especifica informacion de perfil como un perfil de linea base, un perfil principal y un perfil alto.
H.264 también especifica informacion de 16 niveles.

En el procedimiento de decodificacion de imagenes descrito, los parametros se especifican utilizando la informacion
de perfil/nivel. Los parametros incluyen un parametro que especifica si el procedimiento de reduccion del ancho de
banda de la memoria se aplica o no, el valor de restriccion del tamafio de bloque (informacion 115 de restriccion de
tamafio de bloque) y un procedimiento de restriccion. Estos parametros pueden especificarse utilizando informacion
diferente a la informacién de perfil/nivel.

La informacion 115 de restriccion de tamafio de bloque es informaciéon que especifica un valor umbral (el valor de
restriccion del tamafio de bloque) utilizado para la determinacion del tamafio de bloque. Por ejemplo, la unidad 113 de
control de codificacion establece informacion 115 de restriccion de tamafo de bloque diferente de acuerdo con la
informacién de perfil/nivel. La informacion 115 de restricciéon de tamafio de bloque puede incluirse en la informacion
de perfil/nivel.

La unidad 112 de control de prediccion controla la generacion de imagen predicha ejecutada por la unidad 110 de
generacion de imagen predicha de acuerdo con la informacién 115 de restriccion de tamafio de bloque ingresada
desde la unidad 113 de control de codificacion, la informacion 114 de formato de croma de la seial 101 de video de
entrada, y la informaciéon 117 del vector de movimiento ingresada desde la unidad 116 de busqueda de vector de
movimiento (el detalle se describira mas adelante). La unidad 112 de control de prediccidon genera la informacion 118
de control de prediccion utilizada para el control de la generacion de imagen predicha. La informacion 118 de control
de prediccion se introduce en la unidad 110 de generacion de imagen predicha, y también se transmite a la unidad
105 de codificacién de entropia.

La unidad 105 de codificacién de entropia realiza una codificacion de entropia en la informacién de codificacién para
generar los datos 120 codificados de acuerdo con una sintaxis prescrita. La informacion de codificacion incluye, por
ejemplo, la entrada de informacién cuantificada del coeficiente de transformacion de la unidad 103 de
transformacion/cuantificacion, la informacion 114 de formato de croma de la senal de video de entrada, la informacion
117 del vector de movimiento introducida desde la unidad 116 de busqueda de vector de movimiento, la informacion
118 de control de prediccion ingresada desde la unidad 112 de control de prediccion, y la informacion 119 de perfil/nivel
ingresada desde la unidad 113 de control de codificacion.

En este punto, se describira la informacion 114 de formato de croma. La informacion 114 de formato de croma es
informacion que indica un formato de croma de la sefial 101 de video de entrada. La figura 2 es una vista que ilustra
un ejemplo de la informacion 114 de formato de croma. La figura 2 ilustra un ejemplo en el que idc_formato_croma
usado en H.264 se usa como la informacion 114 de formato de croma.

idc_formato_croma = 0 indica un formato monocromo solo con luminancia. idc_formato_croma = 1 indica formato 4: 2
: 0 en el que la diferencia de color se muestrea a la mitad horizontal y verticalmente con respecto a la luminancia.
idc_formato_croma = 2 indica formato 4: 2 : 2 en el que la diferencia de color se muestrea a la mitad solo
horizontalmente con respecto a la luminancia. idc_formato_croma = 3 indica formato 4: 4 : 4 en el que la luminancia y
la diferencia de color tienen el mismo nimero de pixeles.

El tamafio horizontal del bloque de prediccion de la sefial de luminancia se define como nPSW, y el tamafio vertical
se define como nPSH. En el formato 4 : 2 : 0, el tamafo horizontal de los blogues de las sefiales de diferencia de color
Cb y Cr es nPSW/2, mientras que el tamafio vertical es nPSH/2. En el formato 4 : 2 : 2, el tamafio horizontal de los
bloques de las sefiales de diferencia de color Cb y Cr es nPSW/2, mientras que el tamafio vertical es nPSH. En el
formato 4 : 4 : 4, el tamafio horizontal de los blogues de las sefiales de diferencia de color Cb y Cr es nPSW, mientras
que el tamafio vertical es nPSH.

A continuacion, se describira la relacién entre el formato de croma y la interpolacion.

La figura 3 es una vista que ilustra la posicion del vector de movimiento en una imagen de interpolacién con una
precision de 1/8 pel de la seial de diferencia de color en el formato 4: 2 : 0. "B" es una posicién de un pixel entero de
la sefial de diferencia de color, que es la posicién del vector de movimiento que no necesita la interpolacion. Las
porciones blancas indican la posicidn del vector de movimiento que necesita una interpolaciéon unidimensional para la
sefal de diferencia de color solo horizontal o verticalmente. Las porciones sombreadas claras indican la posicion del
vector de movimiento que necesita una interpolacién bidimensional para realizar la interpolacion a la sefal de
diferencia de color tanto horizontal como verticalmente.

La figura 4 es una vista que ilustra la posicion del vector de movimiento en una imagen de interpolacién con una
precision de 1/4 de la sefial de luminancia en el formato 4: 2 : 0. "A" es la posicidon del pixel entero de la sefal de
luminancia, que es la posicién del vector de movimiento que no necesita la interpolacién. Las porciones blancas con
"A" indican la posicion del vector de movimiento que no necesita la interpolaciéon tanto para la sefial de luminancia
como para la sefial de diferencia de color. Las porciones sombreadas claras con "A" indican la posicion del vector de
movimiento que no necesita la interpolacién para la sefial de luminancia pero necesita la interpolacion para la sefial
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de diferencia de color.

Las porciones blancas sin "A" indican la posicién del vector de movimiento que necesita la interpolacion unidimensional
para la sefial de luminancia y la sefial de diferencia de color solo horizontal o solo vertical. Las porciones sombreadas
claras sin "A" indican la posicidon del vector de movimiento que necesita la interpolacion bidimensional en la que el
procesamiento de interpolacion se realiza horizontal y verticalmente para la sefial de luminanciay la sefial de diferencia
de color. Las porciones sombreadas oscuras indican la posicién del vector de movimiento que necesita la interpolacion
unidimensional solo horizontal o verticalmente para la sefial de luminancia, y necesita la interpolacién bidimensional
en la que la interpolacion se ejecuta horizontal y verticalmente para la sefial de diferencia de color.

La figura 5 es una vista que ilustra la posicion del vector de movimiento en una imagen de interpolacién con una
precision de 1/4-pel de la sefial de diferencia de color en la direccidn horizontal, y con una precision de 1/8-pel de la
sefal de diferencia de color en la direccion vertical en formato 4: 2 : 2. "B" es la posicidn del pixel entero de la sefial
de diferencia de color, que es la posicion del vector de movimiento que no necesita la interpolacién. Las porciones
blancas indican la posicion del vector de movimiento que necesita la interpolaciéon unidimensional para la sefal de
diferencia de color solo horizontal o verticalmente. Las porciones sombreadas claras indican la posicion del vector de
movimiento que necesita la interpolacién bidimensional para realizar la interpolacion a la sefal de diferencia de color
horizontal y verticalmente.

La figura 6 es una vista que ilustra la posicion del vector de movimiento en una imagen de interpolacién con una
precision de 1/4-pel de la sefial de luminancia en formato 4: 2 : 2. "A" es la posicién del pixel entero de la sefial de
luminancia, cuadl es la posicion del vector de movimiento que no necesita la interpolacién para la sefial de luminancia.
Las porciones blancas con "A" indican la posicion del vector de movimiento que no necesita la interpolacion tanto para
la sefial de luminancia como para la sefial de diferencia de color. Las porciones sombreadas claras con "A" indican la
posicion del vector de movimiento que no necesita la interpolacién para la sefial de luminancia pero necesita la
interpolacion para la sefial de diferencia de color.

Las porciones blancas sin "A" indican la posicién del vector de movimiento que necesita la interpolacion unidimensional
para la sefal de luminancia y la sefial de diferencia de color solo horizontal o solo vertical. Las porciones sombreadas
claras sin "A" indican la posiciéon del vector de movimiento que necesita la interpolacion bidimensional en la que la
interpolacion se realiza horizontal y verticalmente para la sefial de luminancia y la sefial de diferencia de color. Las
porciones sombreadas oscuras indican la posicion del vector de movimiento que necesita la interpolacion
unidimensional solo horizontalmente para la sefial de luminancia, y necesita la interpolacion bidimensional en la que
la interpolacién se ejecuta horizontal y verticalmente para la sefial de diferencia de color.

A continuacion, se describira la relacion entre el formato de croma y el pixel al que se accedera en la interpolacion.

Las figuras 7 y 8 son vistas que ilustran un ejemplo de un pixel al que se accede al generar la imagen de interpolacion
en bloque en formato 4: 2 : 0.

La figura 7 ilustra el nimero maximo de pixeles a los que se debe acceder al generar la imagen de interpolacion del
blogue de pixeles 4x4 para la sefial de luminancia con un filtro de interpolaciéon de 8 toques. En la interpolacion
bidimensional, se debe acceder a tres pixeles externos a la izquierda y arriba del bloque de pixeles, asi como a cuatro
pixeles externos a la derecha y debajo del bloque de pixeles para generar la imagen de interpolacién con un bloque
de pixeles de 4x4. Especificamente, se debe acceder a 11x11 pixeles como un todo. El nimero de pixeles externos a
los que se debe acceder depende de la longitud del toque. Por lo tanto, cuando se usa el filtro de interpolacién con el
mismo toque, el nimero de accesos por pixel aumenta mas para un bloque mas pequefio.

La figura 8 ilustra el nUmero maximo de pixeles a los que se debe acceder al generar la imagen de interpolacion del
blogue de pixeles de 2x2, correspondiente al bloque de pixeles 4x4 para la sefial de luminancia, para la sefal de
diferencia de color con un filtro de interpolacién de cuatro toques. En la interpolacion bidimensional, se debe acceder
a un pixel externo a la izquierda y arriba del bloque de pixeles, asi como a dos pixeles externos a la derecha y debajo
del bloque de pixeles para generar la imagen de interpolacion con un bloque de pixeles de 2x2. Especificamente, se
debe acceder a 5x5 pixeles como un todo.

La figura 9 es una vista que ilustra un ejemplo de un pixel al que se accede al generar la imagen de interpolacion en
bloque en formato 4: 2 : 2. El nimero maximo de pixeles a los que se debe acceder al generar la imagen de
interpolacion del bloque de pixeles 4x4 para la seial de luminancia con un filtro de interpolacion de cuatro toques es
el mismo que en el caso de la figura 7, por lo que no se hara la descripcion redundante.

La figura 9 ilustra el nimero maximo de pixeles a los que se debe acceder al generar la imagen de interpolacion del
blogue de pixeles de 4x2, correspondiente al bloque de pixeles 4x4 para la sefial de luminancia, para la sefal de
diferencia de color con un filtro de interpolacién de cuatro toques. En la interpolacion bidimensional, se debe acceder
a un pixel externo a la izquierda y arriba del bloque de pixeles, asi como a dos pixeles externos a la derecha y debajo
del bloque de pixeles para generar la imagen de interpolacion con un bloque de pixeles de 2x2. Especificamente, se
debe acceder a 5x7 pixeles como un todo.

Como se ilustra en las figuras 3 a 6, la necesidad de la interpolacion es diferente dependiendo del formato de croma

5



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ES 2794 582 T3

y del vector de movimiento. Lo que se necesita de la interpolacion unidimensional y la interpolacion bidimensional es
diferente segun el formato de croma y el vector de movimiento. Como se ilustra en las figuras 7 a 9, la cantidad de
pixeles a los que se accede es diferente segun el formato de croma.

En el presente ejemplo, haciendo referencia al formato de croma y al vector de movimiento, la generacién de imagen
predicha se controla de modo que no se ejecute una interpolacion especifica en la que el niUmero de pixeles a los que
se debe acceder en la imagen de referencia (sefial 109 de imagen de referencia) sea grande. La interpolacion
especifica es una interpolacion que utiliza prediccion bidireccional e interpolacién bidimensional. La interpolacion en
la prediccion bidireccional se puede definir como la interpolaciéon especifica. Mas adelante se describira el
procedimiento especifico para controlar la generacion de imagen predicha para no ejecutar la interpolacion especifica.

La figura 10 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de una configuracién de un aparato 300 de
decodificacion de imagenes de acuerdo con una realizacion, generado por el aparato 100 de codificacion de imagenes.
El aparato 300 de decodificacion de imagenes incluye una unidad 302 de decodificacion de entropia, una unidad 303
de transformacion inversa/cuantificacion inversa, una unidad 304 de adicién, una memoria 306 de cuadro, y la unidad
110 de generacion de imagen predicha.

El aparato 300 de decodificacion de imagenes genera una sefial 307 de video reproducida a partir de datos 301
codificados.

La unidad 302 de decodificacién de entropia realiza una decodificacion de entropia en los datos 301 codificados de
acuerdo con una sintaxis prescrita. La unidad 302 de decodificacion de entropia decodifica los datos 301 codificados
para adquirir informaciéon cuantificada del coeficiente de transformacion, informacion 311 de control de prediccion,
informacion 312 de vector de movimiento e informacion 313 de perfil/nivel. La informacién del coeficiente de
transformacion cuantificada decodificada se introduce en la unidad 303 de cuantificacion inversa/transformacion
inversa. La informacion 311 de control de prediccion decodificada, la informaciéon 312 de vector de movimiento y la
informacion 313 de perfil/nivel se introducen en la unidad 110 de generacion de imagen predicha.

La informacion del coeficiente de transformacion cuantificada, la informacién 311 de control de prediccién, la
informacion 312 de vector de movimiento y la informaciéon 313 de perfil/nivel corresponden respectivamente a la
informacién cuantificada del coeficiente de transformacion, la informacién 118 de control de prediccion, la informacion
117 del vector de movimiento, y la informacion 119 del perfil/nivel, que estan codificados por el aparato 100 de
codificacion de imagenes en la figura 1.

La unidad 303 de cuantificacion inversa/transformacion inversa ejecuta la cuantificacion inversa y la transformacion
ortogonal inversa en la informacion del coeficiente de transformacion cuantificada, reproduciendo asi la sefial de error
de prediccion.

La unidad 304 de adicion agrega la sefial de prediccion de error y la sefial 310 de imagen predicha para generar una
sefial 305 de imagen decodificada. La sefial 305 de imagen decodificada se introduce en la memoria 306 de cuadro.

La memoria 306 de cuadro ejecuta el procedimiento de filtrado en la sefial 305 de imagen decodificada, y emite la
resultante como la sefial 307 de video reproducida. La memoria 306 de cuadro determina si la sefial 305 de imagen
decodificada, que ha sufrido el procedimiento de filtrado, se almacena o no, basado en la informacién 311 de control
de prediccion. La sefial 305 de imagen decodificada almacenada se introduce en la unidad 110 de generacion de
imagen predicha como una sefial 308 de imagen de referencia.

La unidad 110 de generacion de imagen predicha genera la sefial 310 de imagen predicha usando la sefial 308 de
imagen de referencia, la informacion 311 de control de prediccion, y la informacion 312 del vector de movimiento.

La figura 11 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de una configuracion de la unidad 110 de generacion
de imagen predicha montada en el aparato 100 de codificacién de imagenes y el aparato 300 de decodificacion de
imagenes. La unidad 110 de generacion de imagen predicha incluye un conmutador 201, una unidad 202 de prediccion
bidireccional, una unidad 203 de prediccion unidireccional, y una unidad 204 de intraprediccion. La unidad 110 de
generacion de imagen predicha genera la sefial 111 de imagen predicha a partir de la sefial 109 de imagen de
referencia, la informacién 118 de control de prediccion, y la informacién 117 del vector de movimiento.

La informacién 118 de control de prediccion incluye informacion (modo de prediccidon) para designar cual de las
unidades 202 de prediccion bidireccional, se usa la unidad 203 de prediccion unidireccional, y la unidad 204 de
intraprediccion, por ejemplo. El conmutador 201 realiza una conmutacién para seleccionar cualquiera de la unidad 202
de prediccion bidireccional, la unidad 203 de prediccion unidireccional, y la unidad 204 de intraprediccion haciendo
referencia a esta informacion.

La sefial 109 de imagen de referencia se introduce en cualquiera de las unidades 202 de prediccion bidireccionales,
la unidad 203 de prediccion unidireccional, y la unidad 204 de intrapredicciéon, que son seleccionados por el
conmutador 201.

Cuando se selecciona la unidad 202 de prediccion bidireccional, la unidad 202 de prediccion bidireccional genera una
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sefial de imagen de compensacion de movimiento utilizando la sefial 109 de imagen de referencia y la informacion
117 del vector de movimiento a partir de cuadros de referencia plurales, y genera la sefial 111 de imagen predicha
basada en la prediccion bidireccional. La unidad 202 de prediccion bidireccional se selecciona no solo en el caso en
que el modo de prediccion se designe explicitamente como la prediccion bidireccional como los datos codificados, sino
también en el caso en que la prediccion bidireccional no se designe explicitamente por los datos codificados como un
modo de salto, un modo directo y un modo de fusién, pero la operacion de la prediccion bidireccional esta
implicitamente designada por la semantica.

Cuando se selecciona la unidad 203 de prediccion unidireccional, la unidad 203 de prediccién unidireccional genera
la sefial de imagen de compensacion de movimiento utilizando la sefial 109 de imagen de referencia y la informacion
117 del vector de movimiento a partir de un Unico cuadro de referencia, y genera la sefial 111 de imagen predicha. La
unidad 203 de prediccion unidireccional se selecciona no solo en el caso en que el modo de prediccién se designe
explicitamente como la prediccién unidireccional como los datos codificados, sino también en el caso en que la
prediccion unidireccional no se designe explicitamente por los datos codificados como el modo de salto, el modo
directo y el modo de fusion, pero la operacion de la prediccion unidireccional esta implicitamente designada por la
semantica.

Cuando se selecciona la unidad 204 de intraprediccion, la unidad 204 de intraprediccion genera la sefial 111 de imagen
predicha usando la sefial 109 de imagen de referencia en una pantalla.

A continuacién, el control para reducir el ancho de banda de memoria mediante el aparato 100 de codificacién de
imagenes configurado de este modo segun la presente realizacion se describira con referencia a la figura 12. La figura
12 es un diagrama de flujo que ilustra un flujo general del control en la presente realizacion.

La unidad 113 de control de codificacion establece un valor de restriccion (nLPSW, nLPSH) del tamafio de bloque de
acuerdo con la informacion 119 de perfil/nivel (etapa S101). nLPSW es el valor de restriccion del tamafio de bloque
de luminancia previsto en la direccién horizontal. NLPSH es el valor de restriccion del tamario de bloque de luminancia
previsto en la direccioén vertical.

Cuando la informacién del perfil indica un perfil especifico (por ejemplo, perfil alto de H.264), o cuando la informacién
de nivel indica un nivel especifico (por ejemplo, un cierto nivel o nivel superior), por ejemplo, la unidad 113 de control
de codificacion establece el valor de restriccion predeterminado (nLPSW, nLPSH) del tamafio del bloque. La unidad
113 de control de codificacion puede configurarse para establecer paso a paso el valor de restriccion del tamafio de
bloque de acuerdo con la informacién de perfil y la informacion de nivel.

A continuacién se supone que una variable RW es una precisién de vector de movimiento en direccién horizontal,
expresado por 1/RW-pel precision. También se supone que una variable RH es una precision del vector de movimiento
en la direccion vertical, expresado por 1/RH-pel precision. Los valores iniciales de la variable RW y la variable RH se
definen como la precisién del vector de movimiento de la luminancia. Un valor de una potencia de dos se usa
generalmente para RW y RH.

La unidad 112 de control de prediccion determina si la informacion del formato de croma (idc_formato_croma) 114 es
1 o no (etapa S102). En el caso de idc_formato_croma = 1 (etapa S102: Si), la unidad 112 de control de prediccion
duplica los valores de RW y RH (etapa S103). Esto se debe a que idc_formato_croma = 1 significa formato 4 :2: 0 en
el que la diferencia de color se muestrea a la mitad horizontal y verticalmente con respecto a la luminancia.

En el caso en el que idc_formato_croma = 1 no esta establecido (etapa S102: No), la unidad 112 de control de
prediccion determina si la informacién del formato de croma (idc_formato_croma) 114 es 2 o no (etapa S104). En el
caso de idc_formato_croma = 2 (etapa S104: Si), la unidad 112 de control de prediccién duplica el valor de RW (etapa
S105). Esto se debe a que idc_formato_croma = 2 significa formato 4 : 2 : 2 en el que la diferencia de color se muestrea
a la mitad solo horizontalmente con respecto a la luminancia.

Cuando idc_formato_croma asume otros valores (etapa S104: No), los valores de RW y RH no cambian.

A continuacién, la unidad 112 de control de prediccién calcula una variable L que indica si el ancho de banda de la
memoria esta restringido o no (etapa S106). La variable L que supone "verdadero" significa que se aplica el
procedimiento de reduccién del ancho de banda de la memoria, y la variable L que supone "falso" significa que el
procedimiento no se aplica.

Cuando la prediccién es la prediccion bidireccional, el bloque de prediccion es pequefio y dos vectores de movimiento
tienen una precision fraccional en la diferencia de color, como se describié anteriormente, por ejemplo, aumenta el
ancho de banda de memoria al que se accede por pixel. Por lo tanto, la unidad 112 de control de prediccién calcula la
variable L de acuerdo con la siguiente ecuacion (1).

L = (ModoPred == PredBi) &&
(nPSW < nLPSW) && (nPSH < nLPSH) &&
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(mvLO [0] y (RW - 1)) &&
(mvLO [1]y (RH - 1)) &&
(mvL1[0] y (RW - 1)) &&
(mvL1 [1]y (RH - 1)); (1

El valor del vector de movimiento en la direccion horizontal en la lista 0 del bloque a procesar se define como mvL0
[0], y el valor en la direccion vertical se define como mvLO [1]. El valor del vector de movimiento en la direccion
horizontal en la lista 1 se define como mvL1 [0], y el valor en la direccion vertical se define como mvL1 [1]. ModoPred
indica el modo de prediccién. PredBi indica la prediccion bidireccional. En la descripcion a continuacion, los modos de
prediccion de la prediccion unidireccional utilizando los vectores de movimiento en la lista 0 y en la lista 1 se
representan como PredIO y PredI1, respectivamente.

Un ejemplo de la ecuacion (1) significa un caso en el que el modo de prediccion ModoPred es PredBi, es decir, se
selecciona la unidad 202 de prediccion bidireccional. (nPSW < nLPSW) && (nPSH < nLPSH) && significa la condicion
en la que el tamafo del bloque de prediccion es igual o menor que la informacion de restriccion del tamario del bloque.
En (mvLO [0] y (RW - 1)) &&, (mvLO [1] y (RH - 1)) &&, (mvL1 [0] & (RW - 1)) &&, y (mvL1 [1] & (RH - 1)), se verifica si
los dos vectores de movimiento LO y L1 no estan sujetos a la interpolacion bidimensional para la diferencia de color,
es decir, si el bit inferior del vector de movimiento expresa la precision después del punto decimal. "&" significa un
operador de bits de acuerdo con la notacion en el lenguaje C, y expresa O bit a bit.

La ecuacioén condicional para calcular la variable L no se limita a la ecuacion (1). Por ejemplo, puede determinarse
independientemente incluso para los modos de prediccion (PredIO, Predl1) que no sea PredBi como en una ecuacion

(2).
L = (nPSW < nLPSW) && (nPSH < nLPSH) &&
((ModoPred == PredBi) &&
(mvLO [0] y (RW - 1)) &&
(mvLO [1]y (RH - 1)) &&
(mvL1[0] y (RW - 1)) &&
(mvL1 1]y (RH-1) ||
((ModoPred == PredL0) &&
(mvLO [0] y (RW - 1)) &&
(mvLO[1]y (RH- 1) ||
((ModoPred == PredL1) &&
(mvL1[0] y (RW - 1)) &&
(mvL1 1]y (RH - 1))))); )

Con en una ecuacioén (3), el valor de restriccion (nLPSW1, nLPSH1) del tamafio de bloque para la prediccion
unidireccional (PredlO o Predl1) se puede establecer por separado. Especificamente, el tamafio de bloque restringido
en la prediccion unidireccional y el tamario de bloque restringido en la prediccion bidireccional pueden ser diferentes
entre si.

L = ((ModoPred == PredBi) &&

(nPSW =< nLPSW) && (nPSH < nLPSH) &&
(mvLO [0] y (RW - 1)) &&

(mvLO [1]y (RH - 1)) &&

(mvL1[0] y (RW - 1)) &&

(mvL1 1]y (RH-1) ||

((nPSW < nLPSW1) &&

(NPSH < nLPSH1)) ||



10

15

20

25

30

35

40

45

ES 2794 582 T3

((ModoPred == PredL0) &&

(mvLO [0] y (RW - 1)) &&

(mvLO [1]y (RH - 1)) &&

((ModoPred == PredL1) &&

(mvL1[0] y (RW - 1)) &&

(mvL1 [1]y (RH - 1))); ©)

Cuando el tamario del bloque de prediccién es igual o menor que el valor de restriccion (nLPSW, nLPSH) del tamafio
de blogue como en una ecuacion (4), se puede restringir el acceso de dos vectores de movimiento solo al pixel entero
en la diferencia de color durante la prediccion bidireccional.

L = ((ModoPred == PredBi) &&

(NPSW =< nLPSW) && (nPSH < nLPSH) &&

((mvLO[0] & (RW - 1) == 0) &&

(mvLO [1] & (RH - 1) == 0)&&

(mvL1 [0] & (RW - 1) == 0)&&

(mvL1 [1] & (RH - 1) == 0))); (4)

La informacion 119 de perfil/nivel distingue si el valor del vector de movimiento esta restringido o en qué condiciones
el valor del vector de movimiento esta restringido.

A continuacion, se describira el procedimiento especifico para reducir el ancho de banda de la memoria. La figura 13
es un diagrama de flujo que ilustra un ejemplo del procedimiento de reduccion del ancho de banda de la memoria. La
figura 13 ilustra un ejemplo de un procedimiento para restringir el valor del vector de movimiento, como el
procedimiento de reducir el ancho de banda de la memoria.

La unidad 112 de control de predicciéon determina si la variable L es "verdadera" o no (etapa S201). Si la variable L es
"verdadera" (etapa S201: Si), la unidad 112 de control de prediccién transforma los valores LO y L1 de dos vectores
de movimiento como en una ecuacion (5) (etapa S202).

mvLO [0] = ((MVLO [0] + (RW >> 1))/RW) x RW;

mvLO [1] = (mvLO [1] + (RH >> 1))/RH) x RH;

mvL1 [0] = (mvL1 [0] + (RW >> 1))/RW) x RW;

mvL1 [1] = (mvL1 [1] + (RH >> 1))/RH) x RH; (5)

">>" indica un desplazamiento aritmético a la derecha de acuerdo con la notacion en el lenguaje C. "/" indica una
divisién en aritmética de enteros. "x" indica una multiplicacién en aritmética de enteros. El bit correspondiente a la
precision de interpolacion de la sefial de diferencia de color de dos vectores de movimiento LO y L1 se redondea con
la ecuacion (5) para convertirse en 0. Con este procedimiento, la interpolacion bidimensional no se ejecuta, por lo que

se puede lograr la reduccion en el ancho de banda de la memoria.

El procedimiento de redondeo general se describe en el presente documento. Sin embargo, se puede usar el otro
procedimiento. Por ejemplo, procedimiento de redondeo, se puede emplear un procedimiento de redondeo y un
procedimiento de redondeo al nimero par mas cercano.

La informacién 117 del vector de movimiento cuyo valor se cambia se codifica en la unidad 105 de codificacion de
entropia, y se emite como los datos codificados. El procedimiento en la figura 13 es para controlar la informacion 117
del vector de movimiento restringiendo el valor del vector de movimiento, para no generar los datos codificados por
los cuales aumenta el ancho de banda de la memoria.

Como alternativa, en lugar de codificar la informacién 117 del vector de movimiento cuyo valor se cambia en la unidad
105 de codificacién de entropia, la informacion 117 del vector de movimiento antes del cambio puede ser codificada
por la unidad de codificacion de entropia. En este caso, la unidad 110 de generacién de imagen predicha en el aparato
300 de decodificacion de imagenes determina si el procedimiento para reducir el ancho de banda de la memoria se
aplica o no en el procedimiento igual que en la figura 12. Cuando se aplica, la unidad 110 de generacion de imagen
predicha en el aparato 300 de decodificacion de imagenes restringe el vector de movimiento de la misma manera que
en la figura 13.
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El procedimiento de transformacion del valor del vector de movimiento no se limita al procedimiento de redondeo del
valor correspondiente a la precision de interpolacion de la diferencia de color como en la ecuacion (4). El valor puede
redondearse por separado para la luminancia y la diferencia de color. Especificamente, durante la interpolacién para
la luminancia, el valor correspondiente a la precision de interpolacion de la luminancia puede redondearse, mientras
que el valor correspondiente a la precision de interpolacion de la diferencia de color puede redondearse durante el
procesamiento de interpolacion para la diferencia de color. Este procedimiento es para no generar la imagen predicha
que aumenta el ancho de banda de la memoria, cuando el aparato 100 de codificacion de imagenes y el aparato 300
de decodificacion de imagenes estan configurados de antemano de manera que ejecuten la misma operacion.

La figura 14 es un diagrama de flujo que ilustra otro ejemplo del procedimiento de reduccién del ancho de banda de la
memoria. La figura 14 ilustra otro ejemplo del procedimiento de restriccion del valor del vector de movimiento.

En este ejemplo, la unidad 112 de control de prediccion y la unidad 110 de generacion de imagen predicha calculan
el coste para seleccionar el modo de prediccion, el tamafio de bloque predicho y el vector de movimiento.
Preferentemente seleccionan el modo de prediccion, el tamafio de bloque predicho y el vector de movimiento, que son
pequefios en coste, por lo que se puede seleccionar la combinacién éptima.

Una variable MV_Coste que indica el costo del vector de movimiento se calcula utilizando una suma de distancia
absoluta (SAD) de errores residuales pronosticados, una cantidad de cdédigo de la informacion del vector de
movimiento (MV_Cédigo), y un multiplicador de Lagrange (A) calculado a partir de la informacién cuantificada como en
una ecuacion (5).

MV_Coste = SAD + A x MV_Cadigo (5)

Si la variable L es "verdadera" (etapa S301: Si), la unidad 112 de control de prediccion sustituye el valor maximo
predeterminado ValorMax en la variable MV_Coste que indica el coste para el vector de movimiento (etapa S302).
Con este procedimiento, la unidad 112 de control de prediccién controla no seleccionar el vector de movimiento que
tiene el ancho de banda de memoria grande (etapa S301).

En el procedimiento de la figura 14, el valor del vector de movimiento esta restringido para controlar la informacion 117
del vector de movimiento, para no generar los datos codificados por los cuales aumenta el ancho de banda de la
memoria, como en la figura 13.

La figura 15 es un diagrama de flujo que ilustra otro ejemplo del procedimiento para reducir el ancho de banda de la
memoria. La figura 15 ilustra un procedimiento para controlar el modo de prediccion de la diferencia de color, como
otro procedimiento para reducir el ancho de banda de la memoria.

Si la variable L es "verdadera" (etapa S401), solo el modo de prediccion ModoPred de color se reescribe por la fuerza
a la prediccion unidireccional PredIO (etapa S402). Con este procedimiento, se puede restringir el caso de la prediccion
bidireccional con la sefial de diferencia de color utilizando un ancho de banda de memoria grande.

El modo de prediccion en el que el modo de prediccién se reescribe por la fuerza puede ser la prediccién unidireccional
Predl1. El modo de prediccion restringido se determina de acuerdo con la informacion 119 de perfil/nivel.

Como se ha descrito anteriormente, de acuerdo con la presente realizacion, el ancho de banda de la memoria al
generar la imagen de interpolacion con compensacion de movimiento durante la codificacion y decodificacion de la
imagen puede reducirse.

A continuacion, se describira una configuracion de hardware del aparato (el aparato de codificacién de imagenes y el
aparato de decodificacion de imagenes) de acuerdo con la presente realizacion con referencia a la figura 16. La figura
16 es una vista que ilustra una configuracion del sistema de acuerdo con una realizacién de la presente divulgacion.

El aparato de acuerdo con la presente realizacion incluye un dispositivo de control tal como una CPU (Unidad Central
de Procesamiento) 51, un dispositivo de memoria como una ROM (memoria de solo lectura) 52 o una RAM (memoria
de acceso aleatorio) 53, una I/F 54 de comunicaciéon que esta conectada a la red para permitir la intercomunicacion, y
un bus 61 que interconecta cada unidad.

Un programa ejecutado por el aparato de acuerdo con la presente realizacion se proporciona como una incorporacion
preliminar en la ROM 52.

El programa se puede configurar para que se proporcione, como producto informatico, como se graba como un archivo
en un formato instalable o en un formato ejecutable en un medio de grabacion legible por ordenador, como un CD
(disco compacto)-ROM, un disco flexible (FD), un CD-R, un DVD (disco versatil digital) y similares.

Adicionalmente, el programa se puede proporcionar de tal manera que el programa se almacene en un ordenador
conectada a una red como Internet para permitir la descarga a través de la red. El programa puede configurarse para
que se proporcione o distribuya a través de una red como Internet.

El programa ejecutado por el aparato de acuerdo con la presente realizacion puede permitir que el ordenador funcione
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como cada unidad (unidad generadora de imagen predicha, y similares) descrita anteriormente. La CPU 51 en el
ordenador puede leer el programa desde el medio de memoria legible por el ordenador en el dispositivo de memoria
principal, y ejecuta el mismo programa.

Lista de signos de referencia

100
101
102
103

104
105
106
107
108
109

110
111
112

113
114

115
116
117
118
119

120
300

301
302
303
304
305
306
307
308
310
311
312
313

APARATO DE CODIFICACION DE IMAGENES
ENTRADA SENAL DE VIDEO

UNIDAD DE SUSTRACCION

UNIDAD DE TRANSFORMACION/CUANTIFICACION

UNIDAD DE CUANTIFICACION INVERSA/TRANSFORMACION INVERSA
UNIDAD DE CODIFICACION DE ENTROPIA

UNIDAD DE ADICION

SENAL DE IMAGEN DECODIFICADA

MEMORIA DE CUADRO

SENAL DE IMAGEN DE REFERENCIA

UNIDAD GENERADORA DE IMAGEN PREDICHA

SENAL DE IMAGEN PREDICHA

UNIDAD DE CONTROL DE PREDICCION

UNIDAD DE CONTROL DE CODIFICACION
INFORMACION DEL FORMATO DE CROMA

INFORMACION DE RESTRICCION DE TAMANO DE BLOQUE
UNIDAD DE BUSQUEDA DE VECTOR DE MOVIMIENTO
INFORMACION DEL VECTOR DE MOVIMIENTO
INFORMACION DE CONTROL DE PREDICCION
INFORMACION DE PERFIL/NIVEL

DATOS CODIFICADOS

APARATO DE DECODIFICACION DE IMAGEN

DATOS CODIFICADOS

UNIDAD DE DECODIFICACION DE ENTROPIA

UNIDAD DE CUANTIFICACION INVERSA/TRANSFORMACION INVERSA
UNIDAD DE ADICION

SENAL DE IMAGEN DECODIFICADA

MEMORIA DE CUADRO

SENAL DE VIDEO REPRODUCIDA

SENAL DE IMAGEN DE REFERENCIA

SENAL DE IMAGEN PREDICHA

INFORMACION DE CONTROL DE PREDICCION
INFORMACION DEL VECTOR

INFORMACION DE PERFIL/NIVEL

11



10

15

20

25

30

35

40

45

ES 2794 582 T3

REIVINDICACIONES

1. Un procedimiento de decodificacién que comprende:

determinar, mediante una unidad (302) de decodificacién, un modo de prediccion segun un modo de fusion,
especificando el modo de prediccién una primera prediccion usando una primera imagen de referencia, una
segunda prediccion usando una segunda imagen de referencia, o una biprediccion usando la primera imagen de
referencia y la segunda imagen de referencia,

adquirir, mediante una unidad (110) de generacion, una o mas imagenes de referencia;

interpolar, mediante la unidad (110) de generacioén, cada uno de un componente de luminancia y un componente
de diferencia de color en la imagen o imagenes de referencia para generar una imagen de prediccion;

en el que la generacion de la imagen de prediccion para el componente de diferencia de color incluye cambiar,
mediante la unidad (110) de generacién, un modo de prediccién desde la bi-prediccion hasta la primera prediccion
si el tamario de un bloque de prediccion determinado por un ancho y una altura del bloque de prediccion es igual
o menor que un valor predeterminado y si el modo de prediccion especifica la biprediccion.

2. El procedimiento de decodificacion de acuerdo con la reivindicacion 1, que comprende ademas:

3.

decodificar, mediante la unidad (302) de decodificacion, datos codificados para adquirir un coeficiente de
transformacion;

derivar, mediante una unidad (303) de transformacién, un valor de error de prediccion usando una cuantificacion
inversa y una transformacion inversa del coeficiente de transformacion;

derivar, mediante una unidad (304) de adicién, una imagen decodificada usando al menos el valor de error de
prediccion y la imagen de prediccion.

El procedimiento de decodificacién de acuerdo con la reivindicacion 1, en el que el valor predeterminado se

determina en base a una restriccion en el tamario del bloque de prediccion.

4. Un aparato (300) de decodificacion que comprende:

una unidad (302) de decodificacion configurada para determinar un modo de prediccion de acuerdo con un modo
de fusion, especificando el modo de prediccion una primera prediccion usando una primera imagen de referencia,
una segunda prediccion usando una segunda imagen de referencia, o una bi-prediccion usando la primera imagen
de referencia y la segunda imagen de referencia, y

una unidad (110) de control configurada para

adquirir una o mas imagenes de referencia;

interpolar cada uno de un componente de luminancia y un componente de diferencia de color en la imagen o
imagenes de referencia para generar una imagen de prediccion;

en el que la generacion de la imagen de prediccion para el componente de diferencia de color incluye cambiar un
modo de prediccién de la bi-prediccién a la primera prediccion si el tamafio de un blogue de prediccion determinado
por un ancho y una altura del bloque de prediccién es igual o menor que un valor predeterminado y si el modo de
prediccién especifica la bi-prediccion.

5. El aparato (300) de decodificacion de acuerdo con la reivindicacion 4, en el que la unidad (302) de decodificacion
esta configurada ademas para decodificar datos codificados para adquirir un coeficiente de transformacion; y el
aparato (300) de codificacion comprende ademas:

6.

una unidad (303) de transformacion configurada para derivar un valor de error de prediccion usando una
cuantificacion inversa y una transformacion inversa del coeficiente de transformacion; y

una unidad (304) de adicidn configurada para derivar una imagen decodificada usando al menos el valor de error
de prediccion y la imagen de prediccion.

El aparato (300) de decodificacion de acuerdo con la reivindicacion 4, en el que el valor predeterminado esta

determinado en base a una restriccion en el tamafio del bloque de prediccion.
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FIG.2
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FIG.3
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FIG.4
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FIG.5
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FIG.6

18



ES 2794 582 T3

FIG.7

FIG.8
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FIG.9

_

20



ES 2794 582 T3

T3IAINAILE3d

30 NQIOVINHOANI
gLE,
VIONIH3434 30 A e
BERNH S0 Tyl ¥ OLNZIWIAOW 30 ¥OLO3A 30 NOIOYWHOINI |
80¢ SVHOIG3ad The s !
] sazoyw e erdnti e 1
YOIONAONATY T e =] U — .
03aIA 30 T¥N3S 30 dvdinn Pl
i ap? et |
VHOIO34d =i &
Ll OOV 3 NIOVWI 30 T¥N3 NOIDDIQdd ¢ & |
VIJONaN SSom = 3070¥IN0O3a ¢ |
NOIOVINNOANI | i | S0QYDI4I009 SOLYa
soe’ 4 N B
h 4
VSHIANI VIdOMINT 30
{+ NOIOYWNOASNVHLYSHIANI |€— NOIOVOI4I0003a ALI
me von NOIDYDIJILNYNO 30 QvYaINN 30 avaINn
¥a¥01410003a cog? zog?

NIOVNI 3A TYNIS

i~
00g

0L 9Ol

21



ES 2794 582 T3

FIG.11
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FIG.12

( INICIO ’

ESTABLECER INFORMACION DE RESTRICCION DE TAMANO DE BLOQUE
nLPSW: VALOR DE RESTRICCION DEL TAMANO DE BLOQUE PREDICHO DE
LUMINANCIA EN DIRECCION HORIZONTAL
nLPSH: VALOR DE RESTRICCION DEL TAMANO DE BLOQUE PREDICHO DE

LUMINANCIA EN DIRECCION VERTICAL

S101

¢idc_formato_croma==1?

‘ RW=RWx2 I
RH=RHx2 S103

o
o
¥

17
L=(ModoPred==PredBi) && (nPSWsnLPSW) && (nPSHs=nLPSH) &&
(MvLO[0] & (RW-1)) && (MVLO[1] & (RH-1)) && S106

(mvL1[0] & (RW-1)) && (mvL1[1] & (RH-1));
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FIG.13

NCIO )

¢ L=verdadero?

mvLO[0]=((mvLO[O]+H(RW=>>1))/RW)xRW,
myvLO[1]=((mvLO[1]+{RH>>1))/RH}xRH;
mvL1[0}=((mvL1[0]+H(RW>>1)/RW)xRwW; &

mvLt[11=((mvLA[1]1+{RH>>1))/RH)xRH; ;

FIG.14

INICIO

¢ L=verdadero?

MV_Coste=ValorMax; 2

S302
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FIG.15
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