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DESCRIPCION

Derivacion de vector de movimiento de disparidad, codificacion y decodificacion de video en 3D utilizando una
derivacion de ese tipo

Campo de la invencion

La presente invencion se refiere de manera general al campo del tratamiento de imagenes en tres dimensiones (3D)
y mas precisamente a la codificacion y a la decodificacion de imagenes digitales 3D y de secuencias de imagenes
digitales 3D. Se refiere en particular, pero no exclusivamente, a unas aplicaciones de video en 3D que implementan
una codificacion/decodificacién de imagenes procedentes de diferentes camaras.

La invencion puede principalmente, pero no exclusivamente, aplicarse a la codificacion de video implementada en los
codificadores de video actuales AVC y HEVC y sus extensiones (MVC, 3D-AVC, MV-HEVC, 3D-HEVC, etc.) y a la
decodificacion correspondiente.

Antecedentes de la invencion

Puede obtenerse una representacion de video en 3D por multiplexado de dos vistas de una misma escena (formato
estéreo), registradas por dos camaras diferentes de un uUnico dispositivo estereoscopico.

Se utilizan generalmente dos tipos de codificacion MFC y MVC (por " Multiview Frame-compatible Coding" y "Multiview
Video Coding" en inglés) para codificar imagenes compuestas por dos vistas que aprovechan redundancias existentes
entre las dos vistas.

Aunque el formato de codificacidn estéreo domina el mercado actualmente, el desarrollo de nuevos servicios de video
en 3D tales como 3DTV o FTV necesita una representaciéon mas fluida de escenas tridimensionales, lo que puede
obtenerse multiplexando simultdneamente mas de dos vistas en un dispositivo 3D. Con este fin, pueden obtenerse al
menos tres imagenes de diferentes puntos de vista, codificarse y posteriormente transmitirse segun el formato MW
(por "MultiView Video" en inglés) y puede utilizarse la codificacion MVC para codificar estas imagenes. Sin embargo,
el coste asociado a la codificacion MVC es elevado, particularmente cuando nimero de puntos de vista es grande.

Un nuevo formato de codificacion de video, llamado MVD (por "Multiview Video + Depth" en inglés), es el objeto de
desarrollos actuales. Segun este formato, se utilizan unas camaras de profundidad ademas de camaras de textura.
Cada componente de textura de una imagen dada se asocia a una componente de profundidad de esta imagen. Tras
la codificaciéon y posteriormente transmision, los componentes de textura y de profundidad reconstruidos pueden
transmitirse a un sintetizador que genera un numero requerido de vistas intermedias. La ventaja de las componentes
de profundidad es que estan compuestas Unicamente de un canal de luminancia y estan compuestas principalmente
de zonas lisas separadas por bordes. De este modo, son menos costosas de codificar que las componentes de textura.
Ademas, pueden aprovecharse unas correlaciones entre dos componentes de textura o entre dos componentes de
profundidad, asi como unas correlaciones entre una componente de textura y una componente de profundidad segun
el formato MVD, por ejemplo por medio de un cédec 3DVC (por "3D Video Coding" en inglés), con el fin de mejorar la
eficacia de codificacion.

Por otra parte, unos estandares prevén una prediccion de informaciones de codificacién para un bloque actual, en
funcién de informaciones de codificacion de los bloques codificados y posteriormente decodificados, siempre con el
objetivo de mejorar la eficacia de la codificacion.

Un tipo de informaciones de codificacion es por ejemplo un vector de movimiento temporal ("Temporal Motion Vector"
en inglés) que describe el movimiento de una vista en el instante actual con relacién a esta misma vista en un instante
anterior.

El modo AMVP (por "Advanced Motion Vector Prediction" en inglés) introduce una lista de vectores de movimiento
temporales candidatos para predecir el vector de movimiento temporal del bloque actual de una vista actual. Solo se
transmite al decodificador la diferencia (residuo) entre el vector de movimiento del bloque actual y el mejor vector de
movimiento temporal candidato de la lista en el sentido de un criterio de velocidad-distorsion y un indice que sefala
este mejor vector candidato, reduciendo de ese modo el coste de transmision de las informaciones vinculadas al vector
de movimiento temporal del bloque actual.

El modo MERGE evita predecir una informacién de codificacion de un bloque actual, tal como por ejemplo un vector
de movimiento temporal. EIl modo MERGE permite en efecto al bloque actual de una vista actual heredar directamente
de un vector de movimiento temporal elegido en una lista de vectores de movimiento temporal candidatos que puede
comprender vectores de movimiento temporales asociados respectivamente a bloques contiguos al bloque actual,
habiendo sido ya codificados y posteriormente decodificados dichos bloques contiguos, o bien asociados
respectivamente a unos bloques correspondientes al bloque actual y contenidos en unas tramas anteriormente
codificadas y posteriormente decodificadas. Dichos bloques correspondientes al bloque actual se llaman también
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bloques co-localizados ("collocated" en inglés) en el estado de la técnica. El vector de movimiento temporal del bloque
actual asi elegido por herencia en la lista de vectores candidatos no necesita entonces ser codificado en la medida en
que puede aplicarse el mismo principio durante la decodificacion.

En la norma 3D-HEVC (por "3D-High Efficiency Video Coding" en inglés) en curso de elaboracion, se proponen
técnicas que emplean a la vez la prediccion y la herencia.

La norma 3D-HEVC permite en particular afadir en la lista de vectores de movimiento temporales candidatos del modo
AMVP o del modo MERGE otros tipos de vectores de movimiento tales como:

- un vector de movimiento temporal calculado a partir de un vector de movimiento de disparidad ("Disparity Motion
Vector" en inglés), siendo designado dicho vector de movimiento candidato por "candidato multivista";

- un vector de movimiento de disparidad.

De forma conocida de por si, un vector de movimiento de disparidad es un vector de movimiento utilizado en el marco
de una prediccion inter-vistas ("Interview Prediction" en inglés). Se trata de un vector de movimiento que describe el
movimiento entre el bloque actual de una vista dependiente actual y un bloque correspondiente a este bloque actual
en una vista de base anteriormente codificada y posteriormente decodificada, siendo representativa cada una de entre
la vista dependiente actual y la vista de base de una misma escena en un mismo instante.

Dicho vector de movimiento de disparidad puede utilizarse por otra parte en el marco de una prediccion inter-vistas
del residuo de un bloque actual en una vista actual ("Interview Residual Prediction" en inglés). Segun esta prediccion,
se procede a una busqueda, en una vista de base anteriormente codificada y posteriormente decodificada, de un
bloque que corresponde al bloque actual de la vista dependiente actual y que es apuntado por el vector de movimiento
de disparidad del bloque actual. Se procede entonces al calculo del residuo desde el bloque correspondiente para
predecir el residuo del bloque actual.

Existen diferentes métodos de derivacion de vectores de movimiento de disparidad que pueden utilizarse en la norma
futura 3D-HEVC.

Un primer método llamado DMDYV (abreviatura inglesa de "Depth Map Disparity Vector") consiste en estimar una carta
de profundidad para cada vista dependiente, y posteriormente en elegir el vector de movimiento de disparidad que
corresponde al valor maximo de profundidad en el bloque co-localizado en la carta de profundidad estimada. El
inconveniente de este primer método es que es costoso en calculos y en memoria.

Un segundo método llamado NBDV (abreviatura inglesa de "Neighbour Disparity Vector") consiste en considerar, para
un bloque actual a codificar de una vista actual, cinco bloques espaciales, contiguos al bloque actual en la vista actual
y dos bloques temporales, contiguos al bloque actual en dos tramas de referencia anteriormente codificadas y
posteriormente decodificadas. Los cinco bloques contiguos son un bloque Ao situado directamente por debajo a la
izquierda del bloque actual, un bloque A1 situado directamente por encima del bloque Ao y situado abajo a la izquierda
del bloque actual, un bloque Bo situado directamente por encima y a la derecha del bloque actual, un bloque B1 contiguo
al bloque Bo y situado directamente por encima del bloque actual y un blogue B2 situado directamente por encima del
bloque actual. Los dos bloques temporales son un bloque CENTER situado en el centro del bloque correspondiente
al bloque actual y un bloque RB situado directamente por debajo y a la derecha del bloque correspondiente al bloque
actual. El procedimiento de derivacion del vector de movimiento de disparidad segun este segundo método consiste
en verificar si uno de los bloques Ao, A1, Bo, B1, B2, CENTER (primera trama de referencia), CENTER:2 (segunda trama
de referencia), RB1 (primera trama de referencia) y RB2 (segunda camada referencia) esta asociado a un vector de
movimiento de disparidad. Una verificacion de ese tipo se efectia en el orden particular siguiente: CENTER1, RB1,
CENTER2, RB2, A1, B1, Bo, Ao, B2 para la primera vista dependiente y RB1, CENTER+, RB2, CENTER2, A1, B4, Bo, Ao,
B2 para la segunda vista dependiente. A partir del primer vector de disparidad encontrado para uno de estos bloques
en el orden de verificacion antes mencionado, se selecciona como el vector de movimiento de disparidad derivado
final. Se detiene entonces la verificacién, incluso si quedan adn bloques por verificar.

Puede llegarse que al final de la verificacién, no se encuentre ningun vector de movimiento de disparidad. En este
caso, para un bloque considerado entre los bloques Ao, A1, Bo, B1, B2 y que se ha codificado con ayuda de una
prediccion de movimiento segun el modo AMVP o MERGE, el vector de movimiento temporal asociado a este bloque
ha podido implicar la derivacién de un vector de movimiento de disparidad si el candidato multivista se ha elegido para
codificar este bloque, como se ha explicado mas arriba en la introduccion. El procedimiento de derivacion del vector
de movimiento de disparidad segun el segundo método consiste entonces en verificar si uno de los bloques espaciales
Ao, A1, Bo, B1, B2 esta asociado a un vector de movimiento temporal calculado a partir de un vector de movimiento de
disparidad. Una verificacion de ese tipo se efectua en el orden particular siguiente: Ao, A1, Bo, B1, B2. A partir de un
vector de movimiento temporal calculado a partir de un vector de movimiento de disparidad se encuentre asociado
con uno de los bloques en el orden de verificacion antes mencionado, el vector de movimiento de disparidad utilizado
para derivar este vector de movimiento temporal se selecciona como el vector de movimiento de disparidad derivado
final.
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El inconveniente de este segundo método de derivacion es que el primer vector de movimiento de disparidad que,
segun el caso, se encuentra o lee, no puede ser el que optimizara la eficacia de la codificacion o de la decodificacion
del bloque actual.

Puede utilizarse un tercer método de derivacién en el caso en el que una vista actual tiene un formato del tipo MVD y
su componente de profundidad se ha codificado antes que su componente de textura, con ayuda de una herramienta
llamada FCO (abreviatura inglesa de "Flexible Coding Order"). Con este fin, para derivar el vector de movimiento de
disparidad de un bloque actual de una componente de textura de una vista actual, se procede a las siguientes etapas:

- determinaciéon del bloque co-localizado en profundidad en la componente de profundidad codificada y
posteriormente decodificada que esta asociado a la componente de textura actual,

- determinacion de un vector de movimiento de disparidad que corresponde al valor maximo de profundidad en el
bloque co-localizado en profundidad en la componente de profundidad,

- seleccion del vector de movimiento de disparidad determinado en tanto que vector de movimiento de disparidad
final.

El inconveniente de un método de derivacion de ese tipo es que esta limitado a unas vistas que contienen
necesariamente componentes de textura y de profundidad. Ademas, no tiene en cuenta otros tipos de vectores de
movimiento de disparidad, tales como por ejemplo vectores de movimiento de disparidad utilizados para derivar
vectores de movimiento temporales.

Un cuarto método de derivacion consiste en refinar el vector de movimiento de disparidad final que se ha obtenido con
ayuda del segundo método NBDV antes mencionado. Este método se denomina DoNBDV (abreviatura inglesa de
"Depth Oriented Neighbour Disparity Vector"). Dicho método se utiliza en el caso en el que una vista actual tiene un
formato del tipo MVD y su componente de textura se ha codificado antes que su componente de profundidad. El vector
de movimiento de disparidad final se utiliza entonces para determinar un bloque de profundidad en la vista de base
anteriormente codificada y posteriormente decodificada, correspondiente al bloque actual de textura en la vista actual.
El nuevo vector de movimiento de disparidad final DONBDV es aquel que corresponde al valor maximo de profundidad
en este bloque de profundidad determinada.

El inconveniente de un método de derivacién de ese tipo es que esta limitado a unas vistas que contienen
necesariamente componentes de textura y de profundidad. Por otra parte, como se deduce del segundo método,
hereda necesariamente inconvenientes propios de este ultimo.

Un quinto método de derivacion propuesto en el documento J. Kang, Y. Chen, L. Zhang y M. Karczewicz, "3D-CE2.h
related: Enhanced disparity vector derivation", ITU-T SG 16 WP 3 e ISO/IEC JTC 1/SC 29/WG 11 JCT3V- C0050 esta
dirigido a la mejora del segundo método de derivacion antes citado. Con este fin, en el curso de la verificaciéon de los
bloques en el orden particular siguiente: CENTER1, RB1, CENTER2, RB2, A1, B1, Bo, Ao, B2 (primera vista dependiente)
o RB1, CENTER1, RB2, CENTER2, A1, B1, BO, A0, B2 (segunda vista dependiente), estan destinados a ser
almacenados:

- como maximo tres vectores de movimiento de disparidad espaciales en una primera lista llamada SDVC
(abreviatura inglesa de "Spatial Disparity Vector Candidates"),

-y como maximo tres vectores de movimiento de disparidad temporales en una segunda lista llamada TDVC
(abreviatura inglesa de "Temporal Disparity Vector Candidates").

Pueden presentarse varios casos como resultado de la verificacion.

En un primer caso, puede llegarse que al final de la verificacion, no se encuentre ningin vector de movimiento de
disparidad. En este caso, el vector de movimiento de disparidad final se obtiene de la misma manera que en el segundo
método, seleccionando el primer vector de movimiento de disparidad utilizado para derivar un vector de movimiento
temporal asociado a los bloques espaciales en el orden siguiente: Ao, A1, Bo, B4, Ba.

En un segundo caso, se ha almacenado un unico vector de movimiento de disparidad, tanto si se trata de un vector
SDVC como de SDVC. Este Unico vector almacenado se selecciona entonces como vector de movimiento de
disparidad final.

En un tercer caso, si Unicamente se han almacenado dos vectores de movimiento de disparidad, es decir o bien dos
vectores SDVC, o bien dos vectores TDVC, o bien un vector SDVC y un vector TDVC, el mayor de los dos vectores
se selecciona como el vector de movimiento de disparidad final.

En un cuarto caso, si se han almacenado tres vectores de movimiento de disparidad o mas, se aplica una funcién de
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mediana sobre los dos primeros vectores TDVC leidos en la memoria y sobre el primer vector SDVC leido en la
memoria. Se selecciona entonces el vector resultante como el vector de movimiento de disparidad final. Si no hay
suficientes vectores TDVC (respectivamente SDVC), se utiliza el primer vector SDVC (respectivamente TDVC) en la
entrada de la funciéon de mediana.

Aunque la seleccion del vector de movimiento de disparidad final se obtenga a partir de varios vectores de movimiento
de disparidad contenidos en una o dos vistas, contrariamente al segundo método de derivacion que no retiene mas
que un unico vector de movimiento de disparidad, el inconveniente de este quinto método es que la primera lista de
vectores SDVC, tanto como la segunda lista de vectores TDVC, no contiene mas que vectores de movimiento de
disparidad que se utilizan en el marco de una prediccion inter-vistas. Dicho de otra manera, el procedimiento de
derivacion segun el quinto método no se basa mas que en una pluralidad de vectores de movimiento de disparidad
homogéneos. Ninguna de la primera y segunda listas contiene vectores de disparidad de otro tipo, tales como por
ejemplo aquellos a partir de los que se derivan vectores de movimiento temporales. La seleccion del vector de
movimiento de disparidad segun este quinto método no es por tanto dptima.

Objeto y sumario de la invencién
Uno de los objetos de la invencién es solucionar los inconvenientes del estado de la técnica antes citados.

Con este fin, un objeto de la presente invencion se refiere a un procedimiento de derivacion de un vector de movimiento
de disparidad, llamado vector de movimiento de disparidad final.

Un procedimiento de derivacion de ese tipo es notable porque comprende las etapas que consisten en:

- construir (S1) una pluralidad de listas (L1, L2) de vectores de movimiento de disparidad, comprendiendo dicha
pluralidad de listas al menos una lista en la que se han obtenido al menos dos vectores de movimiento de disparidad
respectivamente segin dos métodos de estimacién diferentes,

- aplicar (S3) una funcion a los vectores de movimiento de disparidad de cada lista para proporcionar un vector de
movimiento de disparidad para cada lista,

- aplicar una funcion a los vectores de disparidad proporcionados para obtener el vector de disparidad final,

en el que las funciones aplicadas pertenecen a la lista de las funciones estadisticas: mediana, mediana ponderada,
media, media ponderada.

Teniendo en cuenta la diversidad de los vectores de movimiento de disparidad contenidos en al menos una lista de
vectores de disparidad, la seleccion del vector de disparidad final se hace mucho mas fina que la efectuada en la
técnica anterior que no propone mas que un mismo tipo de vectores de disparidad por lista.

Una disposiciéon de ese tipo se convierte en particularmente ventajosa en el caso en el que el vector de movimiento
de disparidad esta destinado a afiadirse a un conjunto de vectores de movimiento susceptibles de ser seleccionados
para predecir el movimiento de la imagen actual que tenga por ejemplo un formato de tipo MW o MVD, porque la
prediccion se hace mas fiable y mas precisa. De donde resultara una codificaciéon y una decodificacion de la imagen
actual mas eficaz.

Una disposicion asi se convierte en igualmente ventajosa en el caso en el que el vector de movimiento de disparidad
procedente del procedimiento de derivacion se utiliza para la prediccion del residuo del bloque actual de una vista de
una imagen multivistas, haciendo esta prediccion igualmente mas fiable y mas precisa.

Dichas disposiciones permiten por otro lado aumentar la eleccién y la diversidad de los vectores de movimiento de
disparidad proponiendo varias listas de vectores de movimiento de disparidad, para una obtencién optimizada del
vector de disparidad final. Entre estas diferentes listas, pueden coexistir varias listas en las que algunas contienen al
menos dos vectores de movimiento de disparidad obtenidos respectivamente segun dos métodos de estimacion
diferentes y algunas otras no contienen mas que vectores de movimiento de disparidad obtenidos segun el mismo
método de estimacion.

Segun un modo de realizacion particular, se procede, previamente a la etapa de aplicacion de una funcion, a una etapa
que consiste en limitar, en al menos una lista, el nUmero de vectores de movimiento de disparidad.

Dicha disposiciéon tiene como ventaja economizar recursos de calculo y de memoria en el codificador y en el
decodificador.

Segun una primera variante de este otro modo de realizacion particular, la etapa de eliminacion antes citada consiste
por ejemplo en limitar a Ki elementos como maximo el numero de vectores en al menos una lista de vectores de
movimiento de disparidad.
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Segun una segunda variante de este otro modo de realizacion particular, la etapa de limitacion antes citada consiste
en:

- verificar, en al menos una lista de vectores de movimiento de disparidad, si al menos dos vectores de movimiento
de disparidad son redundantes con respecto a su amplitud y orientacion,

- suprimir de la lista uno de los dos vectores, en caso de verificacion positiva.

Una segunda variante asi permite acelerar la obtencion del vector de movimiento de disparidad final por supresion, en
al menos una lista de vectores de movimiento de disparidad considerada, de los vectores de movimiento de disparidad
cuya amplitud y orientacién sean iguales o proximas, aplicandose entonces la funcion sobre un nimero reducido de
vectores de disparidad.

Segun una tercera variante de este otro modo de realizacion particular, la etapa de limitacion se distingue de la de la
segunda etapa por el hecho de que se aplica sobre al menos una lista de vectores de movimiento de disparidad que
se ha reducido anteriormente en nimero de vectores a continuacion de la implementacion de la primera variante de
la etapa de limitacion.

Una tercera variante asi permite acelerar anticipadamente la obtencion del vector de movimiento de disparidad final,
puesto que se aplica sobre al menos una lista de vectores de movimiento disparidad cuyo tamafio se ha reducido
previamente.

La invencion se refiere igualmente a un dispositivo de derivacion de un vector de movimiento disparidad, que se destina
a implementar el procedimiento de derivacion antes citado.

Un dispositivo de derivacién de ese tipo es notable porque comprende:

- unos medios (CTR) de construccion de una pluralidad de listas de vectores de movimiento de disparidad,
comprendiendo dicha pluralidad de listas al menos una lista que comprende al menos dos vectores de movimiento
de disparidad obtenidos respectivamente segun dos métodos de estimacion diferentes,

- unos medios (APP) de aplicacion de una funcion a los vectores de movimiento de disparidad de cada lista para
proporcionar un vector de movimiento de disparidad para cada lista,

- unos medios (APP) de aplicacion de una funcién a los vectores de disparidad proporcionados para obtener el
vector de disparidad final,

en el que las funciones aplicadas pertenecen a la lista de las funciones estadisticas: mediana, mediana ponderada,
media, media ponderada.

La invencion se refiere igualmente a un procedimiento de decodificacion de una imagen actual que comprende al
menos dos vistas que son respectivamente representativas de una misma escena, comprendiendo dicho
procedimiento de decodificacion una etapa de derivacién de un vector de movimiento de disparidad.

Dicho procedimiento de decodificacion es notable porque la etapa de derivacion antes citada se efectia de acuerdo
con el procedimiento de derivacion segun la invencion.

La invencion se refiere igualmente a un dispositivo de decodificacién de una imagen actual que comprende al menos
dos vistas que son respectivamente representativas de una misma escena, estando adaptado dicho dispositivo para
implementar el procedimiento de decodificacidn antes citado y comprendiendo unos medios de derivacion de un vector
de movimiento de disparidad.

Dicho dispositivo de decodificacion es notable porque los medios de derivacion antes citados estan contenidos en un
dispositivo de derivacién segun la invencion.

La invencion se refiere igualmente a un procedimiento de codificacion de una imagen actual que comprende al menos
dos vistas que son respectivamente representativas de la misma escena, comprendiendo dicho procedimiento de
codificacion una etapa de derivacion de un vector de movimiento de disparidad.

Dicho procedimiento de codificacién es notable porque la etapa de derivacion antes citada se efectia de acuerdo con
el procedimiento de derivacién segun la invencion.

La invencion se refiere igualmente a un dispositivo de codificacion de una imagen actual que comprende al menos dos

vistas que son respectivamente representativas de la misma escena, estando adaptado dicho dispositivo para
implementar el procedimiento de codificacion antes citado y comprendiendo unos medios de derivacion de un vector
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de movimiento de disparidad.

Dicho dispositivo de codificacién es notable porque los medios de derivacion antes citados estan contenidos en un
dispositivo de derivacién segun la invencion.

La invencion se refiere también a un programa informatico que incluye instrucciones para implementar el procedimiento
de derivacion, el procedimiento de codificacion o el procedimiento de decodificacion segun la invencion, cuando se
ejecuta en un ordenador.

Este programa puede utilizar no importa qué lenguaje de programacion, y estar en la forma de codigo fuente, cédigo
objeto o de cadigo intermedio entre cadigo fuente y cddigo objeto, tal como en una forma parcialmente compilada o
en cualquier otra forma deseable.

La invencién se dirige igualmente a un soporte de registro legible por un ordenador en el que esta registrado un
programa informatico, incluyendo este programa instrucciones adaptadas para la implementacion del procedimiento
de codificacion o de decodificaciéon segun la invencion, tal como se ha descrito anteriormente.

El soporte de registro puede ser no importa qué entidad o dispositivo capaz de almacenar el programa. Por ejemplo,
el soporte puede incluir un medio de almacenamiento, tal como una ROM, por ejemplo un CD-ROM o una ROM de
circuito microelectrénico, o también un medio de registro magnético, por ejemplo una llave USB o un disco duro.

Por otra parte, el soporte de registro puede ser un soporte transmisible tal como una sefial eléctrica u optica, que
puede encaminarse mediante un cable eléctrico u 6ptico, por radio o por otros medios. El programa segun la invencion
puede descargarse en particular desde una red de tipo Internet.

Alternativamente, el soporte de registro puede ser un circuito integrado en el que se incorpora el programa, estando
adaptado el circuito para ejecutar o para ser utilizado en la ejecucién del procedimiento de codificacion o de
decodificacion antes citado.

El dispositivo de codificacién y el programa de ordenador correspondiente antes citados presentan al menos las
mismas ventajas que las conferidas por el procedimiento de codificacion segun la presente invencion.

El dispositivo de derivacion, el procedimiento de decodificacion, el dispositivo de decodificacion, el procedimiento de
codificacion, el dispositivo de codificacion, el programa de ordenador y el soporte de registro correspondientes antes
citados presentan al menos las mismas ventajas que las conferidas por el procedimiento de derivacion segun la
presente invencion.

Breve descripcion de los dibujos

Surgiran otras caracteristicas y ventajas con la lectura de modos de realizacion preferidos descritos con referencia a
las figuras en las que:

- la figura 1 representa unas etapas del procedimiento de derivacién segun la invencion,
- la figura 2 representa un modo de realizacion de un dispositivo de derivacion segun la invencion,
- la figura 3 representa las etapas del procedimiento de codificacion segun la invencion,

- la figura 4 representa un modo de realizacion de un dispositivo de codificacion adecuado para implementar el
procedimiento de codificacion representado en la figura 3,

- la figura 5 representa un modo de realizacién de un dispositivo de decodificacion segun la invencion,

- la figura 6 representa las etapas de decodificaciéon adecuadas para ser implementadas en el dispositivo de
decodificacion representado en la figura 5.

Descripcion detallada del procedimiento de derivacion de la invencion

Se describira ahora un modo de realizaciéon de la invencién, en el que el procedimiento de derivacién de vector de
movimiento de disparidad segun la invencién esta destinado por ejemplo a implementarse en el caso de la
codificacion/decodificacion de una imagen o de una secuencia de imagenes segun un flujo binario préximo al que se
obtiene mediante una codificacién/decodificacion de acuerdo por ejemplo con la norma en curso de elaboracién 3D-
HEVC.

Con este fin, la o las imagenes consideradas pueden estar por ejemplo en el formato MW o MVD.
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En este modo de realizacion, el procedimiento de derivaciéon segun la invencion se implementa por ejemplo mediante
software o hardware por modificaciones de un dispositivo de derivacién contenido en un codificador/decodificador
inicialmente de acuerdo con la norma 3D-HEVC. El procedimiento de derivacién segun la invencion se representa en
la forma de un algoritmo que incluye unas etapas S1 a S3 tal como se representan en la figura 1.

Segun el modo de realizacion de la invencion, el procedimiento de derivacion segun la invencién se implementa en un
dispositivo de codificacion DER representado en la figura 2.

Como se ilustra en la figura 2, un dispositivo de derivacion de ese tipo comprende una memoria MEM_DER que
comprende una memoria tampén MT_DER, una unidad de tratamiento UT_DER equipada por ejemplo con un
microprocesador P y dirigida por un programa informatico PG_DER que implementa el procedimiento de derivacion
segun la invencién. En la inicializacion, las instrucciones del codigo del programa informatico PG_DER se cargan por
ejemplo en una memoria RAM antes de ejecutarse por el procesador de la unidad de tratamiento UT_DER.

El procedimiento de derivacion representado en la figura 1 se aplica a cualquier imagen actual de tipo MW o MVD de
una secuencia Sl te imagenes a codificar.

Con referencia a la figura 1, se procede, en el curso de una etapa S1, a la construccién de una pluralidad de listas de
vectores de movimiento de disparidad L1, L2,..., Li,...Lm siendo 1<i<M. Dicha lista L; entre las m listas contiene al menos
dos vectores de movimiento de disparidad DVa y DV de diferente tipo, es decir que se han obtenido respectivamente
segun dos métodos de estimacion diferentes.

Los vectores DVa y DV pueden haberse obtenido por ejemplo como resultado de uno de los métodos de derivacion
siguientes que se han descrito en la introduccion de la descripcion:

- DMDV,

- DCP (abreviatura inglesa de "Disparity-Compensated Prediction"), ya sea después de la consideracion de los

bloques co-localizados temporales CENTER1, RB+, RB2, CENTER2, 0 ya sea después de la consideracién de los

bloques contiguos espaciales A1, B1, Bo, Ao, B2,

-NBDV,

- FCO,

- DoNBDV,

- etc.
Como variante, es posible igualmente considerar, en la lista antes citada, al menos un vector de movimiento de
disparidad que se ha obtenido por un desplazamiento, de uno o de varios pixeles en x o en y, de un vector de
movimiento de disparidad obtenido segun uno de los métodos de derivacion listados anteriormente. Se trata entonces

de un vector de movimiento derivado desplazado ("Shifted Derivated Vector" en inglés).

En el caso por ejemplo en el que se construye una unica lista L1, dicha lista puede comprender por ejemplo seis
vectores de movimiento de disparidad DV11, DV12, DV13, DV14, DV15, DV16, €n la que:

- DVn se ha obtenido segun el método de derivacion DMDV antes citado;

- DV12 y DV13 se han obtenido con ayuda de la prediccion compensada en disparidad DCP (abreviatura inglesa de
"Disparity-Compensated Prediction");

- DV14 y DV15 se han obtenido segun el método de derivacion NBDV antes citado;

- DV16 se ha obtenido segun el método de derivacion DoNBDV antes citado.
En el caso por ejemplo en el que se construyen varias listas, por ejemplo tres listas L1, L2 y L3, al menos una de dichas
listas comprende al menos dos vectores de movimiento de disparidad de tipo diferente. En este ejemplo, las dos listas
L1y Ls comprende cada una al menos dos vectores de movimiento de disparidad de tipo diferente. Las listas L1 a L3
se construyen de modo que:

- L1 comprende por ejemplo cuatro vectores de movimiento de disparidad DVn, DV12, DV13, DV14, en donde D11y

DV12 se han obtenido segun el método de derivacion NBDV antes mencionado y donde DV13 y DV14 se han

obtenido con ayuda de una prediccién compensada en disparidad DCP;

- L2 comprende por ejemplo dos vectores de movimiento de disparidad DV21, DV22, en donde DV21 y DV22 se han

8



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2799 577 T3

obtenido segun el método de derivacion DMDV antes citado;

- Ls comprende por ejemplo dos vectores de movimiento de disparidad DV31, DV32, en donde DV31 y DV32 se han
obtenido respectivamente segun los métodos de derivacion DoNBDV y FCO antes citados.

Con referencia a la figura 2, dicha etapa de construccion S1 se implementa mediante un médulo de construccion CTR
que es dirigido por el microprocesador uP de la unidad de tratamiento UT_DER.

Las listas L1, La,..., Li,..., Lm asi construidas se almacenan en la memoria tampén MT_DER del dispositivo de derivacion
de la figura 2.

Con referencia a la figura 1, se procede, en el curso de una etapa S2, a la limitacion, en al menos una de las listas
antes citadas, del numero de vectores de movimiento de disparidad.

Con referencia a la figura 2, dicha etapa de limitacion S2 se implementa mediante un médulo de limitacion LIM que es
dirigido por el microprocesador P de la unidad de tratamiento UT_DER.

Dicha etapa S2 es opcional y se representa debido a ello en trazo de puntos en la figura 1, igualmente que el médulo
de limitacion LIM en la figura 2. Una etapa S2 asi se describira mas en detalle en lo que sigue de la descripcion.

Con referencia a la figura 1, se procede, en el curso de una etapa S3, la aplicacion de una funcién f a dichos al menos
dos vectores de movimiento de disparidad DVa y DVs de tipo diferente de al menos una lista.

Con referencia a la figura 2, dicha etapa de aplicacion S3 se implementa mediante un médulo de aplicacion de funcién
APP que es dirigido por el microprocesador yP de la unidad de tratamiento UT_DER.

A continuacién de la etapa S3, se proporciona un vector de movimiento de disparidad final DV+.
Dicha funcién f es una funcion matematica o estadistica tal como una mediana, una media, una media ponderada, una
mediana ponderada, etc. En el caso de una media o de una mediana ponderada, la ponderacién puede ser funcion

del tipo de vectores de movimiento de disparidad considerados.

En el caso por ejemplo en el que se construyen varias listas, tales como por ejemplo las tres listas L1, L2 y L3 antes
citadas, pueden presentarse varios supuestos no limitativos.

Segun un caso:

- se aplica una funcién f1 del mismo tipo que la funcion f sobre todos los vectores de movimiento de disparidad de
la lista L1, proporcionando un primer vector de movimiento de disparidad,

- se aplica una funcién f2 del mismo tipo que la funciéon f sobre todos los vectores de movimiento de disparidad de
la lista L2, proporcionando un segundo vector de movimiento de disparidad,

- se aplica una funcion f3 del mismo tipo que la funcién f sobre todos los vectores de movimiento de disparidad de
la lista Ls, proporcionando un tercer vector de movimiento de disparidad,

- se aplica una funcion f4 del mismo tipo que la funcion f sobre el primer, segundo y tercer vectores de movimiento
de disparidad proporcionados.

Se describiran ahora diferentes variantes de realizacién de la etapa S2 de limitacidon del nimero de vectores de
movimiento de disparidad.

Segun una primera variante de realizacion, la etapa S2 se implementa durante la construccion de las m listas L1, Lo,...,
Li..., Lm en la etapa S1 antes citada. Una etapa S2 de ese tipo consiste por ejemplo en:

- limitar a Ki elementos como maximo el numero de vectores en al menos una lista Li considerada, siendo por
ejemplo Ki=3, de manera que se obtenga una lista L'1 reducida en tamafio o también al menos una lista L'i reducida
en tamafo,

- suprimir al menos un tipo de vectores de movimiento de disparidad considerado, por ejemplo los vectores de
movimiento obtenidos como resultado del método de derivacion DMDV antes citado,

- suprimir al menos una de las m listas L1, Lo,..., Li,..., Lm en el caso en el que se construyen m listas.

Segun una segunda variante de realizacion, la etapa S2 se implementa a continuacion de la etapa S1 antes citada.
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La etapa S2 consiste por ejemplo en:

- verificar, en al menos una lista Li considerada, si al menos dos vectores de movimiento de disparidad son
redundantes con respecto a su amplitud y orientacion,

- suprimir de dicha lista uno de dichos dos vectores redundantes, en caso de verificacion positiva.

Como resultado de la etapa S2 segun la segunda variante, se obtiene una lista L"1 reducida en tamaio o bien al menos
una lista L"j reducida en tamano.

Segun una tercera variante de realizacion, una etapa S2 de ese tipo consiste por ejemplo en:

- verificar, en al menos una lista L'i reducida en tamanio, si al menos dos vectores de movimiento de disparidad son
redundantes con respecto a su amplitud y orientacion,

- suprimir de dicha lista reducida en tamafio uno de dichos dos vectores redundantes, en caso de verificacion
positiva.

Segun una cuarta variante de realizacion, para una lista considerada reducida en tamafio o no, la verificacion de la
redundancia puede efectuarse sobre un cierto nimero solamente de vectores de movimiento de disparidad contenidos
en la lista.

Se describira ahora a titulo de ejemplo no limitativo un escenario de procedimiento de derivacion segun la invencion.

En el curso de la etapa S1 antes citada, se procede a la construccion de tres listas L1, L2, Ls. La lista L1 contiene unos
vectores de movimiento de disparidad obtenidos segun el método de derivacion NBDV antes citado. Una lista de ese
tipo contiene por ejemplo al menos un vector obtenido por prediccién DCP y al menos un vector obtenido por derivacion
de un vector de movimiento temporal. La lista L2 contiene al menos dos vectores de movimiento de disparidad
obtenidos respectivamente segun los métodos de derivacion DMDV y DoNBDV. La lista L3 contiene al menos un vector
de movimiento de disparidad obtenido segun el método de derivacion FCO.

La etapa S2 de verificacion de redundancia no se implementa.

En el curso de la etapa S3 antes citada, se procede a la aplicacion de una primera funciéon de mediana f1 sobre los
vectores contenidos en la lista L1 proporcionando un primer vector de movimiento de disparidad, a la aplicacion de una
segunda funcion de mediana f2 sobre los vectores contenidos en la lista L2 proporcionando un segundo vector de
movimiento de disparidad y a la aplicacion de una tercera funcion de mediana f3 sobre los vectores contenidos en la
lista Ls proporcionando un tercer vector de movimiento de disparidad. Posteriormente se procede a la aplicacion de
una cuarta funciéon de mediana f4 a la vez sobre el primer, segundo y tercer vectores de movimiento de disparidad
proporcionados.

Descripcion detallada del procedimiento de codificacion de la invencion

Se describird ahora un modo de realizacién de la invencion, en el que el procedimiento de codificacion segun la
invenciéon se utiliza para codificar una secuencia de imagenes segun un flujo binario proximo al que se obtiene
mediante una codificacidon segun la norma en curso de elaboracion 3D-HEVC. En este modo de realizacion, el
procedimiento de codificacion segun la invencion se implementa por ejemplo mediante software o hardware por
modificaciones de un codificador inicialmente de acuerdo con la norma HEVC 3D. El procedimiento de codificacion
segun la invencion se representa en la forma de un algoritmo que incluye unas etapas C1 a C9 tal como se representan
en la figura 3.

Segun el modo de realizacion de la invencion, el procedimiento de codificacion segun la invencion se implementa en
un dispositivo de codificacion CO representado en la figura 4. Un dispositivo de codificacion de ese tipo comprende
una memoria MEM_CO que comprende una memoria tampon MT_CO, una unidad de tratamiento UT_CO equipada
por ejemplo con un microprocesador puP y dirigida por un programa informatico PG_CO que implementa el
procedimiento de codificacion segun la invencion. En la inicializacion, las instrucciones del cédigo del programa
informatico PG_CO se cargan por ejemplo en una memoria RAM antes de ejecutarse por el procesador de la unidad
de tratamiento UT_CO.

Como ya se ha explicado mas arriba en la descripcién, el procedimiento de codificacién segun la invencion esta
destinado a aplicarse a una imagen o a una secuencia de imagenes Sl segun un flujo binario préximo al que se obtiene
mediante una codificacién/decodificacién de acuerdo por ejemplo con la norma en curso de elaboracién 3D-HEVC.

La o las imagenes consideradas pueden estar por ejemplo en el formato MW o MVD. Con referencia a la figura 3, la
secuencia de imagenes S| comprende un numero N (N=1) de imagenes tal que:
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- en el instante t1, la imagen |1 comprende una pluralidad de R vistas V11, V12,..., Vij,..., Vi1r,

- en el instante tk, la imagen Ik comprende una pluralidad de R vistas Vi1, Vi,..., Vi..., VkRr,

- en el instante tn, la imagen |In comprende una pluralidad de R vistas Vn1, Vn2,..., Vhj, ..., Vnr,
siendo1<j<Ry1<k<N.
Se considera entonces una imagen actual I en el instante tk en la secuencia de imagenes SlI.

En el curso de una etapa previa C1 representada en la figure 3, se procede, de forma conocida de por si, al particionado
de una vista actual Vi de la imagen actual Ik que pertenece a la secuencia S| de imagenes, en una pluralidad de
bloques CTB1, CTBa,..., CTBy,..., CTBs por ejemplo de tamario 64x64 pixeles (1 < u < S). Una etapa de particionado
de ese tipo se implementa mediante un médulo de software de particionado MP representado en la figura 4, médulo
que esta dirigido por el microprocesador pP de la unidad de tratamiento UT_CO.

Es conveniente sefialar que, en el sentido de la invencion, el término "bloque" significa unidad de codificacion (del
inglés "coding unit"). Esta ultima terminologia se utiliza principalmente en la norma HEVC, por ejemplo en el documento
"B. Bross, W.-J. Han, J.-R. Ohm, G. J. Sullivan, y T. Wiegand, "High efficiency video coding (HEVC) text specification
draft 6", documento JCTVC-H1003 of JCT-VC, San Jose CA, Estados Unidos, febrero de 2012".

En particular, una unidad de codificacion de ese tipo reagrupa unos conjuntos de pixeles de forma rectangular o
cuadrada, también llamados bloques, macrobloques, o bien conjuntos de pixeles que presentan otras formas
geométricas.

En el curso de una etapa C2 representada en la figura 3, se selecciona un bloque CTBu de la vista actual Vi en tanto
que bloque actual a codificar.

Con referencia a la figura 4, dicha etapa de seleccion S2 se implementa mediante un moédulo de seleccion SEL_CO
del codificador CO, mddulo que esta dirigido por el microprocesador uP de la unidad de tratamiento UT_CO.

Con referencia a la figura 3, se procede, en el curso de una etapa C3, a la derivacion de un vector de movimiento de
disparidad. Una etapa de ese tipo se efectia de acuerdo con el procedimiento de derivacion segun la invencion.

Con referencia a la figura 4, dicha etapa de derivacion C3 se implementa mediante un médulo de derivacion DER_CO
en todo idéntico al modulo de derivacion DER de la figura 2, estando dirigido dicho modulo DER_CO por el
microprocesador uP de la unidad de tratamiento UT_DO.

Con referencia a la figura 3, se procede, en el curso de una etapa C4, a la codificacién predictiva del bloque actual
CTBu mediante unas técnicas conocidas de prediccion intra y/o inter, en el curso de la que se predice el bloque actual
CTBu con relacion a al menos un bloque anteriormente codificado y posteriormente decodificado.

Con referencia a la figura 4, dicha etapa de codificacion predictiva C4 se implementa mediante una unidad de
codificacion predictiva UCP que es adecuada para efectuar una codificacion predictiva del bloque actual, segun las
técnicas de prediccion clasicas, tales como por ejemplo el modo Intra y/o Inter. Dicho mdédulo UCP esta dirigido por el
microprocesador puP de la unidad de tratamiento UT_DO.

Segun una primera variante de realizacion, se determina un vector de movimiento del bloque actual CTBy segun el
modo AMVP, es decir predicho mediante la seleccién de un vector de movimiento en una lista de vectores de
movimiento que puede comprender vectores de movimiento temporales y/o vectores de movimiento de disparidad, asi
como el vector de movimiento de disparidad final DV obtenido a continuacion de la etapa de derivacién C3.

Segun una segunda variante de realizacion, se determina un vector de movimiento del bloque actual CTBu segun el
modo MERGE, es decir por herencia de un vector de movimiento contenido en una lista de vectores de movimiento
que puede comprender vectores de movimiento temporales y/o vectores de movimiento de disparidad, asi como el
vector de movimiento de disparidad final DVr obtenido a continuacion de la etapa de derivacion C3.

Entre las predicciones posibles para un bloque actual que se han determinado en la etapa C4, la prediccién 6ptima se
elige segun un criterio de velocidad-distorsion conocido para el experto en la materia.

Dicha etapa de codificacion predictiva antes citada permite construir un bloque predicho CTBpu que es una
aproximacion del bloque actual CTBu. Las informaciones relativas a esta codificacién predictiva se describiran
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posteriormente en un flujo transmitido a un decodificador DO tal como se representa en la figura 5. En el caso en el
que el vector de movimiento de disparidad obtenido con ayuda del procedimiento de derivacion segun la invencién se
seleccione como vector de prediccidn 6ptimo, dichas informaciones comprenden el indice de posicionamiento de este
vector en la lista que lo contiene, asi como el indice de la lista que contiene el vector seleccionado.

En el curso de una etapa C5 representada en la figura 3, la unidad de codificacion predictiva UCP de la figura 4 procede
a la sustraccion del bloque predicho CTBpu del bloque actual CTBy para producir un bloque residuo CTBr.

En el curso de una etapa C6 representada en la figura 3, se procede a la transformacién del bloque residuo CTBry
segun una operacion clasica de transformacion directa tal como por ejemplo una transformacion de coseno discreto
de tipo DCT, para producir un bloque transformado CTBtu.

Dicha etapa C6 se implementa por una unidad de transformacion UT representada en la figura 4, estando dirigida
dicha unidad por el microprocesador uP de la unidad de tratamiento UT_CO.

En el curso de una etapa C7 representada en la figura 4, se procede a la cuantificacion del bloque transformado CTBty
segun una operacion clasica de cuantificacion, tal como por ejemplo una cuantificacion escalar. Se obtiene entonces
un bloque de coeficientes cuantificados CTBqu.

Dicha etapa C7 se implementa mediante una unidad de cuantificacion UQ representada en la figura 4, estando dirigida
dicha unidad por el microprocesador uP de la unidad de tratamiento UT_CO.

En el curso de una etapa C8 representada en la figura 3, se procede a la codificacion entrépica del bloque de
coeficientes cuantificados CTBqu. En el modo preferido de realizacion, se trata de una codificacion entropica CABAC
bien conocida para el experto en la materia.

La etapa C8 se implementa mediante una unidad de codificacion entropica UCE representada en la figura 4, estando
dirigida dicha unidad por el microprocesador yP de la unidad de tratamiento UT_CO.

Las subetapas de codificacion que se acaban de describir anteriormente se implementan para todos los bloques a
codificar de la imagen actual Ik considerada.

Las etapas de codificacion C2 a C8 que se acaban de describir anteriormente se implementan para todos los bloques
a codificar de la vista actual Vi considerada.

En el curso de una etapa C9 representada en la figura 3, se procede a la produccién de un flujo de bits Fy que
representa la vista actual Vi codificada, asi como una version decodificada VDyj de esta ultima, que es susceptible de
utilizarse en tanto que vista de referencia para codificar otras vistas de la secuencia S| de imagenes.

Con referencia a la figura 4, la etapa de produccion C9 de un flujo actual Fij se implementa mediante un médulo MGF
de generacion de flujo que esta adaptado para producir unos flujos de datos, tales como unos bits por ejemplo. Dicho
moddulo MGF esta dirigido por el microprocesador puP de la unidad de tratamiento UT_CO.

El flujo actual Fj se transmite a continuacion por una red de comunicacion (no representada), a un terminal distante.
Lo que incluye el decodificador DO representado en la figura 5 que se describira mas en detalle en lo que sigue de la
descripcion.

Descripcion detallada de un modo de realizacion de la parte de decodificacion

Se describira ahora un modo de realizacién del procedimiento de decodificacion segun la invencion, en el que el
procedimiento de decodificacidon se implementa por medio de software o por hardware mediante modificaciones de un
decodificador inicialmente de acuerdo con la norma 3D-HEVC.

El procedimiento de decodificacién segun la invencién se representa en la forma de un algoritmo que incluye unas
etapas D1 a D9 representadas en la figura 6.

Segun el modo de realizacion de la invencion, el procedimiento de decodificacion segun la invencién se implementa
en un dispositivo de decodificacion DO representado en la figura 5.

Como se ilustra en la figura 5, un dispositivo de codificacion de ese tipo comprende una memoria MEM_DO que
comprende una memoria tampén MT_DO, una unidad de tratamiento UT_DO equipada por ejemplo con un
microprocesador uP y dirigida por un programa informatico PG_DO que implementa el procedimiento de decodificacion
segun la invencion. En la inicializacion, las instrucciones del cédigo del programa informatico PG_DO se cargan por
ejemplo en una memoria RAM antes de ejecutarse por el procesador de la unidad de tratamiento UT_DO.

El procedimiento de decodificacion representado en la figura 6 se aplica a cualquier imagen actual de dicha secuencia
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Sl de imagenes a decodificar.

Con este fin, se identifican unas informaciones representativas de la imagen actual Ik a decodificar en el flujo F; recibido
en el decodificador DO.

En el curso de una etapa D1 representada en la figura 6, se procede a la seleccion, en el flujo de un bloque CTBu a
decodificar.

Con referencia a la figura 5, dicha etapa de seleccion D1 se implementa mediante un médulo de seleccion SEL_DO
del codificador DO, médulo que esta dirigido por el microprocesador uP de la unidad de tratamiento UT_DO.

En el curso de una etapa D2 representada en la figura 6, se procede a la decodificacion entrépica de los elementos
de sintaxis vinculados al bloque actual CTBu mediante la lectura del flujo Fk con ayuda de un puntero de flujo.

Mas precisamente, los elementos de sintaxis vinculados al bloque actual se decodifican mediante una unidad UDE de
decodificacion entrépica CABAC tal como se representa en la figura 5, estando dirigida dicha unidad por el
microprocesador PYP de la unidad de tratamiento UT_DO. Una unidad de ese tipo es bien conocida por si misma y no
se describira mas adelante.

Con referencia a la figura 6, se procede, en el curso de una etapa D3, a la derivacion de un vector de movimiento de
disparidad. Una etapa de ese tipo se efectia de acuerdo con el procedimiento de derivacion segun la invencion.

Con referencia a la figura 5, dicha etapa de derivacion D3 se implementa mediante un médulo de derivacion DER_DO
en todo idéntico al modulo de derivacion DER de la figura 2, estando dirigido dicho modulo DER_DO por el
microprocesador PP de la unidad de tratamiento UT_DO.

En el curso de una etapa D4 representada en la figura 6, se procede a la decodificacion predictiva del bloque actual
CTBu mediante unas técnicas conocidas de prediccion intra y/o inter, en el curso de la que se predice el bloque CTBu
con relacion a al menos un bloque anteriormente decodificado.

En el transcurso de esta etapa, se efectua la decodificacion predictiva con ayuda de los elementos de sintaxis
decodificados en la etapa anterior y que comprenden particularmente el tipo de prediccidn (inter o intra).

En el caso de que se aplique una prediccion o bien una herencia del vector de movimiento al bloque actual CTBuy en
el caso en el que el vector de movimiento de disparidad obtenido con ayuda del procedimiento de derivacion segun la
invencion se haya seleccionado en la codificacion como vector que optimiza la prediccion segun el criterio de
velocidad-distorsién, dichos elementos de sintaxis decodificados comprenden el indice de posicionamiento de este
vector en la lista de vectores de movimiento de disparidad que lo contiene. En el caso particular en el que se han
construido varias listas, dichos elementos de sintaxis decodificados comprenden igualmente el indice de la lista que
contiene el vector seleccionado.

Dicha etapa D4 de decodificacion predictiva antes citada permite construir un bloque predicho CTBpu con relacion a
un bloque predeterminado decodificado.

Dicha etapa D4 se implementa mediante una unidad de decodificacién predictiva UDP tal como se ha representado
en la figura 5, estando dirigida dicha unidad por el microprocesador uP de la unidad de tratamiento UT_DO.

En el curso de una etapa D5 representada en la figura 6, la unidad de decodificacion predictiva UDP de la figura 5
procede a la sustraccion del bloque predicho CTBpu del bloque actual CTBu para producir un bloque residuo CTBru.

En el curso de una etapa D6 representada en la figura 6, se procede a la descuantificacion del bloque residuo
cuantificado CTBry seguin una operacion clasica de descuantificacion que es la operacion inversa de la cuantificacion
efectuada en la etapa C7 antes citada, para producir un bloque descuantificado decodificado CTBDt..

Dicha etapa D6 se implementa mediante una unidad de descuantificacion UDQ representada en la figura 5, estando
dirigida dicha unidad por el microprocesador uP de la unidad de tratamiento UT_DO.

En el curso de una etapa D7 representada en la figura 6, se procede a la transformacion inversa del bloque
descuantificado CTBDty que es la operacion inversa de la transformacion directa efectuada en la etapa de codificacion
C6 antes citada. Se obtiene entonces el blogue residuo decodificado CTBDr..

Dicha etapa D7 se implementa por una unidad de transformacion inversa UTI representada en la figura 5, estando
dirigida dicha unidad por el microprocesador yP de la unidad de tratamiento UT_DO.

En el curso de una etapa D8 representada en la figura 6, se procede a la construccion del bloque decodificado CTBDy
afadiendo al bloque predicho CTBpu el bloque residuo decodificado CTBDr.. El bloque decodificado CTBD. queda asi
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disponible para ser utilizado por el decodificador DO de la figura 5.

Dicha etapa D8 se implementa mediante una unidad UCBD de construccién de un bloque decodificado tal como se ha
representado en la figura 5, estando dirigida dicha unidad por el microprocesador uP de la unidad de tratamiento
UT_DO.

Las etapas de decodificacion D1 a D8 que se acaban de describir anteriormente se implementan de nuevo para todos
los bloques a decodificar de la vista actual Vi considerada.

Con referencia a la figura 6, se procede, en el curso de una etapa D9, a la reconstruccion de una vista decodificada
VDy;.

Con referencia a la figura 5, la etapa de reconstruccion D9 se implementa mediante una unidad de reconstruccion URI
que escribe los bloques decodificados en una vista decodificada VDxj a medida que quedan disponibles estos bloques.
Dicha unidad esta dirigida por el microprocesador uP de la unidad de tratamiento UT_DO.

Por supuesto que los modos de realizaciéon que se han descrito anteriormente se han dado a titulo puramente indicativo

y en ningun caso limitativo, y que pueden aportarse facilmente por los expertos en la materia numerosas
modificaciones sin por ello salir del marco de la invencién.
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REIVINDICACIONES

1. Procedimiento de decodificacion de una imagen actual (k) que comprende al menos dos vistas que son
respectivamente representativas de una misma escena, comprendiendo dicho procedimiento de decodificaciéon una
etapa (D3) de derivacion de un vector de movimiento de disparidad, llamado vector de movimiento de disparidad final,
estando dicho procedimiento de decodificacion caracterizado por que, en el transcurso de dicha etapa de derivacion,
comprende las etapas que consisten en:

- construir (S1) una pluralidad de listas (L1, L2) de vectores de movimiento de disparidad, comprendiendo dicha
pluralidad de listas al menos una lista en la que se han obtenido al menos dos vectores de movimiento de disparidad
respectivamente segin dos métodos de estimacién diferentes,

- aplicar (S3) una funcion a los vectores de movimiento de disparidad de cada lista para proporcionar un vector de
movimiento de disparidad para cada lista,

- aplicar una funcion a los vectores de disparidad proporcionados para obtener el vector de disparidad final,

en el que las funciones aplicadas pertenecen a la lista de las funciones estadisticas: mediana, mediana ponderada,
media, media ponderada.

2. Procedimiento de decodificacidon segun la reivindicacion 1, que comprende, previamente a dicha etapa de aplicaciéon
de una funciodn, una etapa (S2) que consiste en limitar, en al menos una lista, el nUumero de vectores de movimiento
de disparidad.

3. Procedimiento de decodificacion segun la reivindicacién 2, consistiendo dicha etapa de limitacién en:

- verificar, en al menos una lista de vectores de movimiento de disparidad, si al menos dos vectores de movimiento de
disparidad son redundantes con respecto a su amplitud y orientacion,

- suprimir de dicha lista uno de dichos dos vectores, en caso de verificacion positiva.

4. Dispositivo (DO) de decodificacién de una imagen actual (k) que comprende al menos dos vistas que son
respectivamente representativas de una misma escena, estando adaptado dicho dispositivo para implementar el
procedimiento de decodificacién segin una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 3, comprendiendo dicho dispositivo
de decodificacion un dispositivo de derivacion (DER) de un vector de movimiento de disparidad, llamado vector de
movimiento de disparidad final, caracterizado por que el dispositivo de derivacién comprende:

- unos medios (CTR) de construccion de una pluralidad de listas de vectores de movimiento de disparidad,
comprendiendo dicha pluralidad de listas al menos una lista que comprende al menos dos vectores de movimiento
de disparidad obtenidos respectivamente segun dos métodos de estimacion diferentes,

- unos medios (APP) de aplicacién de una funcion a dichos al menos dos vectores de movimiento de disparidad
de cada lista para proporcionar un vector de movimiento de disparidad para cada lista.

- unos medios (APP) de aplicaciéon de una funcién a los vectores de disparidad proporcionados para obtener el
vector de disparidad final,

en el que las funciones aplicadas pertenecen a la lista de las funciones estadisticas: mediana, mediana ponderada,
media, media ponderada.

5. Programa informatico que incluye instrucciones de coédigo de programa para la ejecucion de las etapas del
procedimiento de decodificaciéon segun una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 3, cuando dicho programa es
ejecutado en un ordenador.

6. Soporte de registro legible por un ordenador en el que se registra un programa informatico que comprende unas
instrucciones de codigo de programa para la ejecucion de las etapas del procedimiento de decodificacion segun una
cualquiera de las reivindicaciones 1 a 3, cuando dicho programa se ejecuta por un ordenador.

7. Procedimiento de codificacion de una imagen actual (l) que comprende al menos dos vistas que son
respectivamente representativas de una misma escena, comprendiendo dicho procedimiento de codificacion una etapa
(C3) de derivacion de un vector de movimiento de disparidad, llamado vector de movimiento de disparidad final,
estando dicho procedimiento de codificacidon caracterizado por que, en el transcurso de dicha etapa de derivacion,
comprende las etapas que consisten en:

- construir (S1) una pluralidad de listas de vectores de movimiento de disparidad, comprendiendo dicha pluralidad
de listas al menos una lista en la que se han obtenido al menos dos vectores de movimiento de disparidad
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respectivamente segun dos métodos de estimacion diferentes,

- aplicar (S3) una funcién a los vectores de movimiento de cada lista, para proporcionar un vector de movimiento
de disparidad para cada lista,

- aplicar una funcion a los vectores de disparidad proporcionados para obtener
el vector de disparidad final,

en el que las funciones aplicadas pertenecen a la lista de las funciones estadisticas: mediana, mediana ponderada,
media, media ponderada.

8. Procedimiento de codificacion segun la reivindicacion 7, que comprende, previamente a dicha etapa de aplicaciéon
de una funciodn, una etapa (S2) que consiste en limitar, en al menos una lista, el numero de vectores de movimiento
de disparidad.

9. Procedimiento de codificacion segun la reivindicacion 8, consistiendo dicha etapa de limitacion en:

- verificar, en al menos una lista de vectores de movimiento de disparidad, si al menos dos vectores de movimiento
de disparidad son redundantes con respecto a su amplitud y orientacion,

- suprimir de dicha lista uno de dichos dos vectores, en caso de verificacion positiva.

10. Dispositivo (CO) de codificacion de una imagen actual (k) que comprende al menos dos vistas que son
respectivamente representativas de una misma escena, estando adaptado dicho dispositivo para implementar el
procedimiento de codificacién segun una cualquiera de las reivindicaciones 7 a 9, comprendiendo dicho dispositivo de
codificacion un dispositivo (DER_CO) de derivacion de un vector de movimiento de disparidad, llamado vector de
movimiento de disparidad final, caracterizado por que el dispositivo de derivacién comprende:

- unos medios (CTR) de construccion de una pluralidad de listas de vectores de movimiento de disparidad,
comprendiendo dicha pluralidad de listas al menos una lista que comprende al menos dos vectores de movimiento
de disparidad obtenidos respectivamente segun dos métodos de estimacion diferentes,

- unos medios (APP) de aplicacion de una funcion a los vectores de movimiento de disparidad de cada lista para
proporcionar un vector de movimiento de disparidad para cada lista,

- unos medios (APP) de aplicaciéon de una funcién a los vectores de disparidad proporcionados para obtener el
vector de disparidad final,

en el que las funciones aplicadas pertenecen a la lista de las funciones estadisticas: mediana, mediana ponderada,
media, media ponderada.

11. Programa informatico que incluye instrucciones de coédigo de programa para la ejecucion de las etapas del

procedimiento de codificaciéon segun una cualquiera de las reivindicaciones 7 a 9, cuando dicho programa es ejecutado
en un ordenador.
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