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DESCRIPCION
Método y dispositivo de interprediccién basados en DMVR
Antecedentes de la descripcion
Campo de la descripcion

El presente documento se refiere a una tecnologia de codificacion de imagenes y, mas especificamente, a un
procedimiento y a un aparato para llevar a cabo la interprediccion basandose en un refinamiento de vector de
movimiento del lado del decodificador (DMVR, por sus siglas en inglés).

Técnica relacionada

La demanda de imagenes y video de alta resolucién y alta calidad como, por ejemplo, una imagen de definicion ultra
alta (UHD, por sus siglas en inglés) y video de 4K u 8K o0 mas, esta aumentando recientemente en diversos campos.
A medida que los datos de imagen y video se vuelven de alta resolucién y alta calidad, la cantidad de informacién o el
numero de bits que se transmite relativamente aumenta en comparacién con los datos de imagen y video existentes.
Por consiguiente, si los datos de imagen se transmiten usando un medio como, por ejemplo, la linea de banda ancha
cableada o inalambrica existente, o los datos de imagen y video se almacenan usando el medio de almacenamiento
existente, los costes de transmision y los costes de almacenamiento se incrementan.

Ademas, los intereses y las demandas de medios inmersivos como, por ejemplo, realidad virtual (VR, por sus siglas
en inglés), contenido de realidad artificial (AR, por sus siglas en inglés) o un holograma, estadn aumentando
recientemente. La difusién de una imagen y video que tienen caracteristicas de imagen diferentes de las de las
imagenes reales como, por ejemplo, imagenes de juegos, estd aumentando.

Por consiguiente, existe la necesidad de una tecnologia de compresién de imagen y video de alta eficiencia para
comprimir y transmitir o almacenar y reproducir de manera efectiva informacion de imagenes y video de alta resolucion y
alta calidad que tengan tales diversas caracteristicas. El documento WQ2020/098643 se refiere a un método de
procesamiento de video que incluye determinar, para una conversién entre un blogue actual de un video codificado
usando una técnica de codificacién de inter e intraprediccién combinadas (CIIP, por sus siglas en inglés) y una
representacién de flujo de bits del video, un modo de intraprediccion del bloque actual independientemente de un modo
de intraprediccion de un bloque vecino. El documento W02020/163837 se refiere a métodos para aplicar selectivamente
un flujo 6ptico bidireccional (BDOF, por sus siglas en inglés) y un refinamiento de vector de movimiento del lado del
decodificador (DMVR) en bloques codificados intermodo empleados en estandares de codificacién de video como, por
ejemplo, el disefio de codificacion de video versatil (VVC, por sus siglas en inglés) actual, se llevan a cabo en un
dispositivo informatico. El documento de CHEN J Y OTROS: "Algorithm description for Versatile Video Coding and Test
Model 4 (VTM 4)", 13. Reunién de JVET; 20190109 - 20190118; MARRAKECH; (THE JOINT VIDEO EXPLORATION
TEAM OF ISO/IEC JTC1/SC29/WGT1 E ITU-T SG.16), n.® JVET-M1002 16 de febrero de 2019 (16-02-2019) describen
DMVR, BDOF y CIIP.

Compendio
Esta descripcion provee un método y un aparato para aumentar la eficiencia de codificacion de imagenes.
Esta descripcion también provee un método y un aparato para una interprediccion eficiente.

Esta descripcion también provee un método y un aparato para llevar a cabo una interprediccion basada en un
refinamiento de vector de movimiento del lado del decodificador (DMVR).

Esta descripcion también provee un método y un aparato para llevar a cabo una interprediccién basada en un flujo
optico bidireccional (BDOF).

Esta descripcion también provee un método y un aparato para mejorar el rendimiento de prediccion mediante la
provisién de una condicioén para determinar si aplicar un DMVR para mejorar la eficiencia de codificacién de imagenes
y/o una condicién para determinar si aplicar un BDOF.

Segln un aspecto, se provee un método de decodificacién de imagenes segun la reivindicacién 1.

Segun otro aspecto, se provee un método de codificaciéon de imagenes segun la reivindicacién 5. Se proveen aspectos
adicionales segun las reivindicaciones 6y 7.

Seguln esta descripcion, se puede aumentar la eficiencia de compresién de imagen/video general.

Segun esta descripcion, la complejidad del calculo puede reducirse y la eficiencia de codificacién general puede
mejorarse a través de una interprediccion eficiente.

Segun esta descripcion, se proponen diversas condiciones de aplicacién en la aplicacién de un DMVR y/o BDOF de
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refinamiento de informacién de movimiento durante un proceso de compensacion de movimiento para mejorar la
eficiencia en términos de complejidad y rendimiento.

Breve descripcion de los dibujos

La FIG. 1 ilustra esquematicamente un ejemplo de un sistema de codificacion de video/imagen que es aplicable a
realizaciones de esta descripcioén.

La FIG. 2 es un diagrama que explica esquematicamente la configuracién de un aparato de codificacién de
video/imagen que es aplicable a realizaciones de este documento.

La FIG. 3 es un diagrama que explica esquematicamente la configuracién de un aparato de decodificacion de
video/imagen que es aplicable a realizaciones de este documento.

La FIG. 4 es un diagrama que explica una realizacién de un proceso de realizacién de refinamiento de vector de
movimiento del lado del decodificador (DMVR) en una biprediccion verdadera.

La FIG. 5 es un diagrama que explica una realizacién de un proceso de realizacién de refinamiento de vector de
movimiento del lado del decodificador (DMVR) usando una suma de diferencias absolutas (SAD, por sus siglas en
inglés).

La FIG. 6 ilustra un ejemplo de representacion de un método para llevar a cabo un proceso de decodificacion a
través de la comprobacién de las condiciones de aplicacion de DMVR y BDOF.

Las FIGS. 7 y 8 ilustran otro ejemplo de representacién de un método para llevar a cabo un proceso de
decodificacion a través de la comprobacion de las condiciones de aplicacion de DMVR y BDOF.

La FIG. 9 es un diagrama de flujo que ilustra esquematicamente un método de codificacién que puede ser llevado
a cabo por un aparato de codificacién segun una realizacién de esta descripcion.

La FIG. 10 es un diagrama de flujo que ilustra esquematicamente un método de decodificacién que puede ser
llevado a cabo por un aparato de decodificacion seglin una realizacion de esta descripcioén.

La FIG. 11 ilustra un ejemplo de un sistema de transmisién continua de contenido al que son aplicables las
realizaciones descritas en esta descripcién.

Descripcion de realizaciones a modo de ejemplo

Este documento puede modificarse de diversas maneras y puede tener diversas realizaciones, y las realizaciones
especificas se ilustraran en los dibujos y se describiran en detalle. Una expresion del nimero singular incluye
expresiones plurales a menos que se exprese evidentemente lo contrario en el contexto. Un término como, por
ejemplo, "incluir" o "tener" en esta memoria descriptiva, debe entenderse que indica la existencia de una caracteristica,
numero, etapa, operacion, elemento, parte o una combinacién de los mismos descritos en la memoria descriptiva y no
excluye la existencia o la posibilidad de la adicion de una o mas caracteristicas, nimeros, etapas, operaciones,
elementos, partes o una combinacién de los mismos.

Mientras tanto, los elementos en los dibujos descritos en este documento se ilustran independientemente en aras de
la conveniencia de la descripcién relacionada con diferentes funciones caracteristicas. Esto no significa que cada uno
de los elementos se implemente como hardware separado o software separado. Por ejemplo, al menos dos de los
elementos pueden combinarse para formar un Unico elemento, o un Unico elemento puede dividirse en multiples
elementos. Una realizacion en la que los elementos se combinan y/o separan también se incluye en el alcance de los
derechos de este documento a menos que se desvie de la esencia de este documento.

A continuacién, se describen realizaciones preferidas de este documento mas especificamente con referencia a los
dibujos anexos. En lo sucesivo, en los dibujos, se usa el mismo numeral de referencia en el mismo elemento, y se
puede omitir una descripcion redundante del mismo elemento.

Este documento se refiere a la codificacion de video/imagen. Por ejemplo, los métodos/realizaciones descritos en este
documento pueden aplicarse a un método descrito en la codificacién de video versatil (VVC), la norma EVC
(codificacion de video esencial, EVC, por sus siglas en inglés), la norma AOMedia Video 1 (AV1, por sus siglas en
inglés), la norma de codificacién de video de audio de 2.2 generaciéon (AVS2, por sus siglas en inglés) o la norma de
codificacion de video/imagen de proxima generacién (p. gj., H.267 o H.268, etc.).

Este documento presenta diversas realizaciones de codificacion de video/imagen, y las realizaciones pueden llevarse
a cabo en combinacién entre si a menos que se describa lo contrario.

En este documento, el video puede referirse a una serie de imagenes a lo largo del tiempo. La imagen se refiere, en
general, a una unidad que representa una imagen en una zona horaria especifica, y un segmento/mosaico es una
unidad que constituye parte de una imagen en codificacion. El segmento/mosaico puede incluir una 0 mas unidades

3



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ES 2993 149 T3

de arbol de codificacion (CTU, por sus siglas en inglés). Una imagen puede consistir en uno o mas
segmentos/mosaicos. Una imagen puede consistir en uno 0 mas grupos de mosaicos. Un grupo de mosaicos puede
incluir uno o mas mosaicos. Un ladrillo puede representar una region rectangular de filas de CTU dentro de un mosaico
en una imagen. Un mosaico puede dividirse en multiples ladrillos, cada uno de los cuales consiste en una o mas filas
de CTU dentro del mosaico. Un mosaico que no esta dividido en multiples ladrillos también puede denominarse ladrillo.
Un escaneo de ladrillos es un ordenamiento secuencial especifico de CTU que dividen una imagen en la que las CTU
se ordenan consecutivamente en un escaneo de trama de CTU en un ladrillo, los ladrillos dentro de un mosaico se
ordenan consecutivamente en un escaneo de trama de los ladrillos del mosaico, y los mosaicos en una imagen se
ordenan consecutivamente en un escaneo de trama de los mosaicos de la imagen. Un mosaico es una region
rectangular de CTU dentro de una columna de mosaicos particular y una fila de mosaicos particular en una imagen.
La columna de mosaicos es una region rectangular de CTU que tiene una altura igual a la altura de la imagen y un ancho
especificado por los elementos sintacticos en el conjunto de parametros de imagen. La fila de mosaicos es una regién
rectangular de CTU que tiene una altura especificada por elementos sintacticos en el conjunto de parametros de imagen
y un ancho igual al ancho de la imagen. Un escaneo de mosaicos es un ordenamiento secuencial especifico de CTU que
dividen una imagen en la que las CTU se ordenan consecutivamente en un escaneo de trama de CTU en un mosaico,
mientras que los mosaicos en una imagen se ordenan consecutivamente en un escaneo de trama de los mosaicos de la
imagen. Un segmento incluye un nimero entero de ladrillos de una imagen que puede estar contenida exclusivamente
en una Unica unidad NAL. Un segmento puede estar compuesto o bien de un cierto nimero de mosaicos completos o
bien solamente por una secuencia consecutiva de ladrillos completos de un mosaico. Los grupos de mosaicos y
segmentos se pueden usar indistintamente en este documento. Por ejemplo, en este documento, un grupo de
mosaicos/encabezado de grupo de mosaicos puede denominarse segmento/encabezado de segmento.

Un pixel o un pel puede significar la unidad mas pequefia que constituye una imagen. Asimismo, 'muestra’ puede
usarse como un término correspondiente a un pixel. Una muestra puede representar generalmente un pixel o un valor
de un pixel, y puede representar solo un pixel/valor de pixel de un componente de luma o solo un pixel/valor de pixel
de un componente de croma.

Una unidad puede representar una unidad basica de procesamiento de imagenes. La unidad puede incluir al menos
una de una regién especifica de la imagen e informacion relacionada con la regién. Una unidad puede incluir un blogque
de luma y dos bloques de croma (p. €j., cb, cr). La unidad puede usarse indistintamente con términos como, por
ejemplo, bloque o area en algunos casos. En un caso general, un bloque MxN puede incluir muestras (o matrices de
muestras) 0 un conjunto (o0 matriz) de coeficientes de transformada de M columnas y N filas.

En este documento, debe interpretarse que los términos "/ y "," indican "y/0". Por ejemplo, la expresion "A/B" puede
significar "A y/o B". Ademas, "A, B" puede significar "A y/o B". Ademas, "A/B/C" puede significar "al menos uno de A,
B y/o C". Asimismo, "A, B, C" puede significar "al menos uno de A, B y/o C".

Ademas, en el documento, debe interpretarse que el término "o" indica "y/0". Por ejemplo, la expresion "A o B" puede
comprender 1) solo A, 2) solo B, y/o 3) tanto A como B. En otras palabras, debe interpretarse que el término "o" en
este documento indica "de manera adicional o alternativa".

La FIG. 1 ilustra esquematicamente un ejemplo de un sistema de codificacion de video/imagen al que se pueden
aplicar realizaciones de este documento.

Con referencia a la FIG. 1, un sistema de codificaciéon de video/imagen puede incluir un primer dispositivo (dispositivo
de origen) y un segundo dispositivo (dispositivo de recepcién). El dispositivo de origen puede entregar informacién o
datos de video/imagen codificados en forma de un archivo o transmisién continua al dispositivo receptor a través de
un medio o red de almacenamiento digital.

El dispositivo de origen puede incluir una fuente de video, un aparato de codificacién y un transmisor. El dispositivo
receptor puede incluir un receptor, un aparato de decodificacién y un renderizador. El aparato de codificacién puede
denominarse aparato de codificacion de video/imagen, y el aparato de decodificacion puede denominarse aparato de
decodificacién de video/imagen. El transmisor puede incluirse en el aparato de codificacién. El receptor puede estar
incluido en el aparato de decodificacion. El renderizador puede incluir una pantalla, y la pantalla puede configurarse
como un dispositivo separado 0 un componente externo.

La fuente de video puede adquirir video/imagen a través de un proceso de captura, sintesis o generacion del
video/imagen. La fuente de video puede incluir un dispositivo de captura de video/imagen y/o un dispositivo generador
de video/imagen. El dispositivo de captura de video/imagen puede incluir, por ejemplo, una o mas camaras, archivos
de video/imagen que incluyen video/imagenes capturadas previamente y similares. El dispositivo generador de
video/imagen puede incluir, por ejemplo, ordenadores, tabletas y teléfonos inteligentes, y puede generar
(electronicamente) video/imagenes. Por ejemplo, se puede generar un video/imagen virtual a través de un ordenador
o similar. En este caso, el proceso de captura de video/imagen puede ser sustituido por un proceso de generacion de
datos relacionados.

El aparato de codificacién puede codificar video/imagen de entrada. El aparato de codificacion puede llevar a cabo
una serie de procedimientos como, por ejemplo, prediccion, transformada y cuantificacion para la eficiencia de
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compresién y codificacion. Los datos codificados (informacién de video/imagen codificada) pueden emitirse en forma
de un flujo de bits.

El transmisor puede transmitir la imagen/informacién de imagen codificada o datos emitidos en forma de un flujo de
bits al receptor del dispositivo receptor a través de un medio de almacenamiento digital o una red en forma de un
archivo o transmisién continua. El medio de almacenamiento digital puede incluir diversos medios de almacenamiento
como, por ejemplo, USB, SD, CD, DVD, Blu-ray, HDD, SSD y similares. El transmisor puede incluir un elemento para
generar un archivo multimedia a través de un formato de archivo predeterminado y puede incluir un elemento para la
transmision a través de una red de difusién/comunicacion. El receptor puede recibir/extraer el flujo de bits y transmitir
el flujo de bits recibido al aparato de decodificacion.

El aparato de decodificacion puede decodificar el video/imagen llevando a cabo una serie de procedimientos como,
por ejemplo, descuantificacién, transformada inversa y prediccion correspondientes al funcionamiento del aparato de
codificacion.

El renderizador puede renderizar el video/imagen decodificada. El video/imagen renderizada puede mostrarse a través
de la pantalla.

La FIG. 2 es un diagrama esquematico que ilustra una configuracion de un aparato de codificacion de video/imagen
al que se puede(n) aplicar la(s) realizacién(es) del presente documento. En lo sucesivo, el aparato de codificacion de
video puede incluir un aparato de codificacion de imagenes.

Con referencia a la FIG. 2, el aparato 200 de codificacién incluye un particionador 210 de imagenes, un predictor 220,
un procesador 230 residual y un codificador 240 de entropia, un sumador 250, un filtro 260 y una memoria 270. El
predictor 220 puede incluir un interpredictor 221 y un intrapredictor 222. El procesador 230 residual puede incluir un
transformador 232, un cuantificador 233, un descuantificador 234 y un transformador 235 inverso. El procesador 230
residual puede incluir ademas un restador 231. El sumador 250 puede denominarse reconstructor o generador de
bloques reconstruidos. El particionador 210 de imagenes, el predictor 220, el procesador 230 residual, el codificador
240 de entropia, el sumador 250 vy el filtro 260 pueden configurarse mediante al menos un componente de hardware
(p- €j., un conjunto de chips o procesador de codificador) segun una realizacién. Ademas, la memoria 270 puede incluir
una memoria intermedia de imagenes decodificadas (DPB, por sus siglas en inglés) o puede configurarse mediante
un medio de almacenamiento digital. El componente de hardware puede incluir ademas la memoria 270 como un
componente interno/externo.

El particionador 210 de imagenes puede dividir una imagen (o un fotograma) de entrada introducida al aparato 200 de
codificaciéon en uno o mas procesadores. Por ejemplo, el procesador puede denominarse unidad de codificacion (CU,
por sus siglas en inglés). En este caso, la unidad de codificacion puede dividirse recursivamente seglin una estructura
de arbol cuaternario arbol binario arbol ternario (QTBTTT, por sus siglas en inglés) a partir de una unidad de arbol de
codificacion (CTU) o una unidad de codificacion mas grande (LCU, por sus siglas en inglés). Por ejemplo, una unidad
de codificacién puede dividirse en multiples unidades de codificacién de una profundidad mas profunda basandose en
una estructura de arbol cuaternario, una estructura de arbol binario y/o una estructura ternaria. En este caso, por
ejemplo, la estructura de arbol cuaternario puede aplicarse primero y la estructura de arbol binario y/o la estructura
ternaria pueden aplicarse mas tarde. Alternativamente, la estructura de arbol binario puede aplicarse primero. El
procedimiento de codificacion segun este documento puede llevarse a cabo basandose en la unidad de codificacion
final que ya no esta dividida. En este caso, la unidad de codificacién méas grande puede usarse como la unidad de
codificacién final basandose en la eficiencia de codificacién segun las caracteristicas de imagen o, si fuera necesario,
la unidad de codificacion puede dividirse recursivamente en unidades de codificacion de profundidad mas profunda y
puede usarse una unidad de codificaciéon que tiene un tamafio 6ptimo como la unidad de codificacién final. En este
caso, el procedimiento de codificaciéon puede incluir un procedimiento de prediccion, transformada y reconstruccion,
que se describira mas adelante. Como otro ejemplo, el procesador puede incluir ademas una unidad de prediccién
(PU, por sus siglas en inglés) o una unidad de transformada (TU, por sus siglas en inglés). En este caso, la unidad de
prediccion y la unidad de transformada pueden dividirse o dividirse a partir de la unidad de codificacién final descrita
anteriormente. La unidad de prediccién puede ser una unidad de prediccion de muestras, y la unidad de transformada
puede ser una unidad para derivar un coeficiente de transformada y/o una unidad para derivar una sefial residual del
coeficiente de transformada.

La unidad puede usarse indistintamente con términos como, por ejemplo, bloque o area en algunos casos. En un caso
general, un blogue MxN puede representar un conjunto de muestras o coeficientes de transformada compuestos de
M columnas y N filas. Una muestra puede representar generalmente un pixel o un valor de un pixel, puede representar
solo un pixel/valor de pixel de un componente de luma o representar solo un pixel/valor de pixel de un componente
de croma. Una muestra puede usarse como un término correspondiente a una imagen para un pixel o un pel.

En el aparato 200 de codificacion, una sefial de prediccion (bloque predicho, matriz de muestras de prediccion) emitida
desde el interpredictor 221 o el intrapredictor 222 se resta de una sefial de imagen de entrada (bloque original, matriz
de muestras originales) para generar un una sefial residual (bloque residual, matriz de muestras residuales), y la sefial
residual generada se transmite al transformador 232. En este caso, como se muestra, una unidad para restar una
sefial de prediccion (bloque predicho, matriz de muestras de prediccién) de la sefial de imagen de entrada (bloque
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original, matriz de muestras originales) en el codificador 200 puede denominarse restador 231. El predictor puede
llevar a cabo la prediccién en un bloque a procesar (en lo sucesivo, denominado bloque actual) y generar un bloque
predicho que incluye muestras de prediccion para el bloque actual. El predictor puede determinar si la intraprediccién o
la interprediccion se aplican en un bloque actual o la CU. Como se describe mas adelante en la descripcion de cada
modo de prediccion, el predictor puede generar varios tipos de informacion relacionada con la prediccién como, por
ejemplo, informacién del modo de prediccién, y transmitir la informacién generada al codificador 240 de entropia. La
informacién sobre la prediccién puede codificarse en el codificador 240 de entropia y emitirse en forma de un flujo de bits.

El intrapredictor 222 puede predecir el bloque actual haciendo referencia a las muestras en la imagen actual. Las
muestras referenciadas pueden estar ubicadas en las proximidades del bloque actual o pueden estar ubicadas
separadas segln el modo de prediccion. En la intraprediccion, los modos de prediccion pueden incluir mailtiples modos
no direccionales y multiples modos direccionales. El modo no direccional puede incluir, por ejemplo, un modo DC y un
modo planar. El modo direccional puede incluir, por ejemplo, 33 modos de prediccion direccional o 65 modos de
prediccion direccional segun el grado de detalle de la direccidén de prediccién. Sin embargo, esto es meramente un
ejemplo, se pueden usar mas o menos modos de prediccion direccionales dependiendo de la configuracién. El
intrapredictor 222 puede determinar el modo de prediccién aplicado al bloque actual usando un modo de prediccion
aplicado a un bloque vecino.

El interpredictor 221 puede derivar un bloque predicho para el bloque actual basandose en un bloque de referencia
(matriz de muestras de referencia) especificado por un vector de movimiento en una imagen de referencia. En este
caso, con el fin de reducir la cantidad de informacion de movimiento transmitida en el modo de interprediccion, la
informacién de movimiento puede predecirse en unidades de bloques, subbloques o muestras basandose en la
correlacion de informacién de movimiento entre el bloque vecino y el bloque actual. La informacién de movimiento
puede incluir un vector de movimiento y un indice de imagenes de referencia. La informacién de movimiento puede
incluir ademas informacién de direccion de interprediccion (prediccion LO, prediccién L1, biprediccion, etc.). En el caso
de la interprediccion, el bloque vecino puede incluir un bloque vecino espacial presente en la imagen actual y un bloque
vecino temporal presente en la imagen de referencia. La imagen de referencia que incluye el bloque de referenciay la
imagen de referencia que incluye el bloque vecino temporal pueden ser iguales o diferentes. El bloque vecino temporal
puede denominarse bloque de referencia co-localizado, una CU co-localizada (colCU, por sus siglas en inglés) y
similares, y la imagen de referencia que incluye el bloque vecino temporal puede denominarse imagen co-localizada
(colPic, por sus siglas en inglés). Por ejemplo, el interpredictor 221 puede configurar una lista de candidatos de
informacién de movimiento basandose en bloques vecinos y generar informacién que indica qué candidato se usa
para derivar un vector de movimiento y/o un indice de imagenes de referencia del bloque actual. La interprediccion
puede llevarse a cabo basandose en diversos modos de prediccion. Por ejemplo, en el caso de un modo de salto y un
modo de fusién, el interpredictor 221 puede usar informacion de movimiento del bloque vecino como informacion de
movimiento del bloque actual. En el modo de salto, a diferencia del modo de fusién, la sefial residual puede no
transmitirse. En el caso del modo de prediccién de vector de movimiento (MVP, por sus siglas en inglés), el vector de
movimiento del bloque vecino puede usarse como un predictor de vector de movimiento y el vector de movimiento del
bloque actual puede indicarse sefialando una diferencia de vector de movimiento.

El predictor 220 puede generar una sefial de prediccion basandose en diversos métodos de prediccion descritos a
continuacioén. Por ejemplo, el predictor puede no solo aplicar intraprediccion o interprediccién para predecir un bloque,
sino también aplicar simultaneamente tanto intraprediccién como interprediccién. Esto puede denominarse inter e
intraprediccion combinadas (ClIP). Ademas, el predictor puede basarse en un modo de prediccién de copia intrabloque
(IBC, por sus siglas en inglés) o un modo de paleta para la prediccion de un blogue. El modo de prediccién de IBC o
el modo de paleta pueden usarse para la codificacion de imagen/video de contenido de un juego o similar, por ejemplo,
la codificacion de contenido de pantalla (SCC, por sus siglas en inglés). La IBC lleva a cabo basicamente la prediccion
en la imagen actual, pero puede llevarse a cabo de manera similar a la interprediccion en la que se deriva un bloque
de referencia en laimagen actual. Es decir, la IBC puede usar al menos una de las técnicas de interprediccion descritas
en este documento. El modo de paleta puede considerarse como un ejemplo de intracodificaciéon o intraprediccién.
Cuando se aplica el modo de paleta, un valor de muestra dentro de una imagen puede sefializarse basandose en
informacién sobre la tabla de paleta y el indice de paleta.

La sefial de prediccién generada por el predictor (incluidos el interpredictor 221 y/o el intrapredictor 222) puede usarse
para generar una sefial reconstruida o para generar una sefial residual. El transformador 232 puede generar
coeficientes de transformada aplicando una técnica de transformada a la sefial residual. Por ejemplo, la técnica de
transformada puede incluir al menos una de una transformada de coseno discreta (DCT, por sus siglas en inglés), una
transformada de seno discreta (DST, por sus siglas en inglés), una transformada de karhunen-loéve (KLT, por sus
siglas en inglés), una transformada basada en graficos (GBT, por sus siglas en inglés) o una transformada
condicionalmente no lineal (CNT, por sus siglas en inglés). En este caso, la GBT significa transformada obtenida de
un grafico cuando la informacién de relacién entre pixeles se representa por el grafico. La CNT se refiere a la
transformada generada en base a una sefial de prediccion generada usando todos los pixeles reconstruidos
previamente. Ademas, el proceso de transformada puede aplicarse a bloques de pixeles cuadrados que tienen el
mismo tamafio o puede aplicarse a bloques que tienen un tamafio variable en lugar de cuadrado.

El cuantificador 233 puede cuantificar los coeficientes de transformada y transmitirlos al codificador 240 de entropiay
el codificador 240 de entropia puede codificar la sefial cuantificada (informacién sobre los coeficientes de transformada
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cuantificados) y emitir un flujo de bits. La informacion sobre los coeficientes de transformada cuantificados puede
denominarse informacién residual. El cuantificador 233 puede reorganizar los coeficientes de transformada
cuantificados tipo bloque en una forma de vector unidimensional basandose en un orden de escaneo de coeficientes
y generar informacion sobre los coeficientes de transformada cuantificados basandose en los coeficientes de
transformada cuantificados en la forma de vector unidimensional. Puede generarse informacién sobre coeficientes de
transformada. El codificador 240 de entropia puede llevar a cabo diversos métodos de codificacion como, por ejemplo,
Golomb exponencial, codificacion de longitud variable adaptativa al contexto (CAVLC, por sus siglas en inglés),
codificacién aritmética binaria adaptativa al contexto (CABAC, por sus siglas en inglés) y similares. El codificador 240
de entropia puede codificar la informacion necesaria para la reconstruccion de video/imagen distinta de los coeficientes
de transformada cuantificados (p. ej., valores de elementos sintacticos, etc.) juntos o por separado. La informacién
codificada (p. €j., informacién de video/imagen codificada) puede transmitirse o almacenarse en unidades de NAL
(capade abstraccion de red, NAL, por sus siglas en inglés) en forma de un flujo de bits. La informacién de video/imagen
puede incluir ademas informacion sobre diversos conjuntos de parametros como, por ejemplo, un conjunto de
parametros de adaptacién (APS, por sus siglas en inglés), un conjunto de parametros de imagen (PPS, por sus siglas
en inglés), un conjunto de parametros de secuencia (SPS, por sus siglas en inglés) o un conjunto de parametros de
video (VPS, por sus siglas en inglés). Ademas, la informacién de video/imagen puede incluir ademas informacion de
restriccion general. En este documento, la informacion y/o los elementos sintacticos transmitidos/sefializados del
aparato de codificacion al aparato de decodificacion pueden incluirse en la informacién de video/imagen. La
informacién de video/imagen puede codificarse a través del procedimiento de codificacion descrito anteriormente e
incluirse en el flujo de bits. El flujo de bits puede transmitirse a través de una red o puede almacenarse en un medio
de almacenamiento digital. La red puede incluir una red de radiodifusién y/o una red de comunicacion, y el medio de
almacenamiento digital puede incluir diversos medios de almacenamiento como, por ejemplo, USB, SD, CD, DVD,
Blu-ray, HDD, SSD y similares. Un transmisor (no se muestra) que transmite una sefial emitida desde el codificador
240 de entropia y/o una unidad de almacenamiento (no se muestra) que almacena la sefial puede incluirse como
elemento interno/externo del aparato 200 de codificacién y, alternativamente, el transmisor puede incluirse en el
codificador 240 de entropia.

Los coeficientes de transformada cuantificados emitidos desde el cuantificador 233 pueden usarse para generar una
sefial de prediccion. Por ejemplo, la sefial residual (bloque residual o muestras residuales) puede reconstruirse
aplicando descuantificacién y transformada inversa a los coeficientes de transformada cuantificados a través del
descuantificador 234 y el transformador 235 inverso. El sumador 250 suma la sefial residual reconstruida a la sefial
de prediccion emitida desde el interpredictor 221 o el intrapredictor 222 para generar una sefial reconstruida (imagen
reconstruida, bloque reconstruido, matriz de muestras reconstruidas). Si no hay ningun residuo para el bloque que va
a procesarse como, por ejemplo, un caso donde se aplica el modo de salto, el bloque predicho puede usarse como el
bloque reconstruido. El sumador 250 puede denominarse reconstructor o generador de bloques reconstruidos. La
sefial reconstruida generada puede usarse para la intrapredicciéon de un siguiente bloque que va a procesarse en la
imagen actual y puede usarse para la interprediccién de una imagen siguiente a través del filtrado como se describe
a continuacion.

Mientras tanto, el mapeo de luma con escalado de croma (LMCS, por sus siglas en inglés) puede aplicarse durante la
codificacién y/o reconstruccion de iméagenes.

El filtro 260 puede mejorar la calidad de imagen subjetiva/objetiva aplicando filtrado a la sefal reconstruida. Por
ejemplo, el filtro 260 puede generar una imagen reconstruida modificada aplicando diversos métodos de filtrado a la
imagen reconstruida y almacenar la imagen reconstruida modificada en la memoria 270, especificamente, una DPB
de la memoria 270. Los diversos métodos de filtrado pueden incluir, por ejemplo, filtrado de desbloqueo, un
desplazamiento adaptativo de muestra, un filtro de bucle adaptativo, un filtro bilateral y similares. El filtro 260 puede
generar diversos tipos de informacién relacionada con el filirado y transmitir la informacion generada al codificador 240
de entropia como se describe méas adelante en la descripcion de cada método de filtrado. La informacion relacionada
con el filtrado puede ser codificada por el codificador 240 de entropia y emitida en forma de un flujo de bits.

La imagen reconstruida modificada transmitida a la memoria 270 puede usarse como la imagen de referencia en el
interpredictor 221. Cuando la interprediccion se aplica a través del aparato de codificacion, puede evitarse el desajuste
de prediccion entre el aparato 200 de codificacion y el aparato de decodificacion y puede mejorarse la eficiencia de
codificacién.

El DPB de la memoria 270 puede almacenar la imagen reconstruida modificada para su uso como una imagen de
referencia en el interpredictor 221. La memoria 270 puede almacenar la informacién de movimiento del bloque del que
se deriva (o codifica) la informacién de movimiento en la imagen actual y/o la informacién de movimiento de los bloques
en la imagen que ya se han reconstruido. La informacion de movimiento almacenada puede transmitirse al
interpredictor 221 y usarse como la informacién de movimiento del bloque vecino espacial o la informacién de
movimiento del bloque vecino temporal. La memoria 270 puede almacenar muestras reconstruidas de bloques
reconstruidos en la imagen actual y puede transferir las muestras reconstruidas al intrapredictor 222.

La FIG. 3 es un diagrama esquematico que ilustra una configuracién de un aparato de decodificacion de video/imagen
al que se puede(n) aplicar la(s) realizacién(es) del presente documento.
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Con referencia a la FIG. 3, el aparato 300 de decodificaciéon puede incluir un decodificador 310 de entropia, un
procesador 320 residual, un predictor 330, un sumador 340, un filtro 350 y una memoria 360. El predictor 330 puede
incluir un interpredictor 331 y un intrapredictor 332. El procesador 320 residual puede incluir un descuantificador 321
y un transformador 321 inverso. El decodificador 310 de entropia, el procesador 320 residual, el predictor 330, el
sumador 340 y el filtro 350 pueden configurarse mediante un componente de hardware (p. ej., un conjunto de chips
de decodificador o un procesador) segun una realizacion. Ademas, la memoria 360 puede incluir una memoria
intermedia de imagenes decodificadas (DPB) o puede configurarse mediante un medio de almacenamiento digital. El
componente de hardware puede incluir ademas la memoria 360 como un componente interno/externo.

Cuando se introduce un flujo de bits que incluye informacién de video/imagen, el aparato 300 de decodificaciéon puede
reconstruir una imagen correspondiente a un proceso en el que la informacién de video/imagen se procesa en el
aparato de codificacion de la FIG. 2. Por ejemplo, el aparato 300 de decodificacién puede derivar unidades/bloques
basandose en informacion relacionada con la particién de bloques obtenida a partir del flujo de bits. El aparato 300 de
decodificacion puede llevar a cabo una decodificacion usando un procesador aplicado en el aparato de codificacién. Por
lo tanto, el procesador de decodificacion puede ser una unidad de codificacion, por ejemplo, y la unidad de codificacion
puede dividirse segun una estructura de arbol cuaternario, una estructura de arbol binario y/o una estructura de arbol
ternario de la unidad de arbol de codificacién o la unidad de codificacion mas grande. Una o mas unidades de
transformada pueden derivarse de la unidad de codificacién. La sefial de imagen reconstruida decodificada y emitida a
través del aparato 300 de decodificacion puede reproducirse a través de un aparato de reproduccion.

El aparato 300 de decodificacion puede recibir una sefial emitida desde el aparato de codificacién de la FIG. 2 en
forma de un flujo de bits, y la sefial recibida puede decodificarse a través del decodificador 310 de entropia. Por
ejemplo, el decodificador 310 de entropia puede analizar el flujo de bits para obtener informacioén (p. €j., informacion
de video/imagen) necesaria para la reconstruccién de imagenes. La informacién de video/imagen puede incluir
ademas informacién sobre diversos conjuntos de parametros como, por ejemplo, un conjunto de parametros de
adaptacién (APS), un conjunto de parametros de imagen (PPS), un conjunto de parametros de secuencia (SPS) o un
conjunto de parametros de video (VPS). Ademas, la informacion de video/imagen puede incluir ademas informacién
de restriccion general. El aparato de decodificaciéon puede decodificar ademas la imagen basandose en la informacion
sobre el conjunto de parametros y/o la informacion de restriccién general. La informacién sefializada/recibida y/o los
elementos sintacticos descritos mas adelante en este documento pueden decodificarse y obtenerse a partir del flujo
de bits. Por ejemplo, el decodificador 310 de entropia decodifica la informacién en el flujo de bits basandose en un
método de codificacién como, por ejemplo, la codificacion de Golomb exponencial, CAVLC o CABAC, y emite
elementos sintacticos requeridos para la reconstruccién de imagenes y valores cuantificados de coeficientes de
transformada para el residuo. Mas especificamente, el método de decodificacién de entropia CABAC puede recibir un
bin correspondiente a cada elemento sintactico en el flujo de bits, determinar un modelo de contexto usando una
informacién de elemento sintactico objetivo de decodificacion, decodificar informacién de un bloque objetivo de
decodificacién o informacion de un simbolo/bin decodificado en una etapa anterior, y llevar a cabo una decodificacion
aritmética en el bin prediciendo una probabilidad de apariciéon de un bin seguin el modelo de contexto determinado, y
generar un simbolo correspondiente al valor de cada elemento sintactico. En este caso, el método de decodificacién
de entropia CABAC puede actualizar el modelo de contexto usando la informacién del simbolo/bin decodificado para
un modelo de contexto de un siguiente simbolo/bin después de determinar el modelo de contexto. La informacién
relacionada con la prediccion entre la informacion decodificada por el decodificador 310 de entropia puede proveerse
al predictor (al interpredictor 332 y al intrapredictor 331), y el valor residual en el que se llevé a cabo la decodificacion
de entropia en el decodificador 310 de entropia, es decir, los coeficientes de transformada cuantificados y la
informacién de parametros relacionada, puede introducirse en el procesador 320 residual. El procesador 320 residual
puede derivar la sefial residual (el bloque residual, las muestras residuales, la matriz de muestras residuales). Ademas,
la informacién sobre el filirado entre la informacién decodificada por el decodificador 310 de entropia puede proveerse
al filiro 350. Mientras tanto, un receptor (no se muestra) para recibir una sefial emitida desde el aparato de codificacion
puede configurarse ademas como un elemento interno/externo del aparato 300 de decodificacion, o el receptor puede
ser un componente del decodificador 310 de entropia. Mientras tanto, el aparato de decodificacion seglin este
documento puede denominarse aparato de decodificacion de video/imagen, y el aparato de decodificacién puede
clasificarse en un decodificador de informacién (decodificador de informacién de video/imagen) y un decodificador de
muestra (decodificador de muestra de video/imagen). El decodificador de informacion puede incluir el decodificador
310 de entropia, y el decodificador de muestras puede incluir al menos uno del descuantificador 321, el transformador
322 inverso, el sumador 340, el filtro 350, la memoria 360, el interpredictor 332 y el intrapredictor 331.

El descuantificador 321 puede descuantificar los coeficientes de transformada cuantificados y emitir los coeficientes
de transformada. El descuantificador 321 puede reorganizar los coeficientes de transformada cuantificados en forma
de una forma de bloque bidimensional. En este caso, la reorganizacién puede llevarse a cabo basandose en el orden
de escaneo de coeficientes llevado a cabo en el aparato de codificacion. El descuantificador 321 puede llevar a cabo
la descuantificacion en los coeficientes de transformada cuantificados usando un parametro de cuantificacion (p. €j.,
informacién de tamafio de etapa de cuantificacion) y obtener coeficientes de transformada.

El transformador 322 inverso transforma inversamente los coeficientes de transformada para obtener una sefial
residual (bloque residual, matriz de muestras residuales).

El predictor puede llevar a cabo la prediccién en el bloque actual y generar un bloque predicho que incluye muestras
8
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de prediccion para el bloque actual. El predictor puede determinar si se aplica intraprediccién o interprediccion al
bloque actual basandose en la informacion sobre la prediccién emitida desde el decodificador 310 de entropia y puede
determinar un modo de intraprediccion/interprediccion especifico.

El predictor 320 puede generar una sefial de prediccion basandose en diversos métodos de prediccion descritos a
continuacion. Por ejemplo, el predictor puede no solo aplicar intraprediccion o interprediccién para predecir un bloque,
sino también aplicar simultaneamente intraprediccién e interprediccion. Esto puede denominarse inter e intraprediccion
combinadas (CIIP). Ademas, el predictor puede basarse en un modo de prediccién de copia intrabloque (IBC) o un
modo de paleta para la prediccion de un bloque. El modo de prediccién de IBC o el modo de paleta pueden usarse
para la codificacion de imagen/video de contenido de un juego o similar, por ejemplo, la codificacién de contenido de
pantalla (SCC). La IBC lleva a cabo basicamente la prediccion en la imagen actual, pero puede llevarse a cabo de manera
similar a la interprediccion en la que se deriva un bloque de referencia en la imagen actual. Es decir, la IBC puede usar
al menos una de las técnicas de interprediccion descritas en este documento. El modo de paleta puede considerarse
como un ejemplo de intracodificacion o intrapredicciéon. Cuando se aplica el modo de paleta, un valor de muestra dentro
de una imagen puede sefializarse basandose en informacion sobre la tabla de paleta y el indice de paleta.

El intrapredictor 331 puede predecir el bloque actual haciendo referencia a las muestras en la imagen actual. Las
muestras referenciadas pueden estar ubicadas en las proximidades del bloque actual o pueden estar ubicadas
separadas segln el modo de prediccion. En la intraprediccion, los modos de prediccion pueden incluir mailtiples modos
no direccionales y multiples modos direccionales. El intrapredictor 331 puede determinar el modo de prediccion
aplicado al bloque actual usando el modo de prediccién aplicado al blogue vecino.

El interpredictor 332 puede derivar un bloque predicho para el bloque actual basandose en un bloque de referencia
(matriz de muestras de referencia) especificado por un vector de movimiento en una imagen de referencia. En este
caso, para reducir la cantidad de informacion de movimiento transmitida en el modo de interprediccion, la informacion
de movimiento puede predecirse en unidades de bloques, subblogues o muestras basandose en la correlacion de
informacién de movimiento entre el bloque vecino y el bloque actual. La informacién de movimiento puede incluir un
vector de movimiento y un indice de imagenes de referencia. La informacién de movimiento puede incluir ademas
informacién de direccién de interprediccion (prediccion LO, prediccién L1, biprediccion, etc.). En el caso de la
interprediccion, el bloque vecino puede incluir un bloque vecino espacial presente en la imagen actual y un bloque
vecino temporal presente en la imagen de referencia. Por ejemplo, el interpredictor 332 puede configurar una lista de
candidatos de informacién de movimiento basandose en bloques vecinos y derivar un vector de movimiento del bloque
actual y/o un indice de imagenes de referencia basandose en la informacion de seleccion de candidatos recibida. La
interprediccion puede llevarse a cabo basandose en diversos modos de prediccién, y la informacion sobre la prediccion
puede incluir informacién que indica un modo de interprediccion para el bloque actual.

El sumador 340 puede generar una sefial reconstruida (imagen reconstruida, bloque reconstruido, matriz de muestras
reconstruidas) sumando la sefial residual obtenida a la sefial de prediccién (bloque predicho, matriz de muestras
predicha) emitida desde el predictor (incluidos el interpredictor 332 y/o el intrapredictor 331). Si no hay ningin residuo
para el bloque que se va a procesar como, por ejemplo, cuando se aplica el modo de salto, el bloque predicho se
puede usar como el bloque reconstruido.

El sumador 340 puede denominarse reconstructor o generador de bloques reconstruidos. La sefial reconstruida generada
puede usarse para la intraprediccion de un siguiente blogue que va a procesarse en la imagen actual, puede emitirse a
través de filtrado como se describe a continuacion, o puede usarse para la interprediccion de una siguiente imagen.

Mientras tanto, el mapeo de luma con escalado de croma (LMCS) puede aplicarse en el proceso de decodificacion de
imagenes.

El filtro 350 puede mejorar la calidad de imagen subjetiva/objetiva aplicando filtrado a la sefal reconstruida. Por
ejemplo, el filtro 350 puede generar una imagen reconstruida modificada aplicando diversos métodos de filtrado a la
imagen reconstruida y almacenar la imagen reconstruida modificada en la memoria 360, especificamente, una DPB
de la memoria 360. Los diversos métodos de filtrado pueden incluir, por ejemplo, filtrado de desbloqueo, un
desplazamiento adaptativo de muestra, un filtro de bucle adaptativo, un filtro bilateral y similares.

La imagen reconstruida (modificada) almacenada en la DPB de la memoria 360 puede usarse como una imagen de
referencia en el interpredictor 332. La memoria 360 puede almacenar la informacién de movimiento del bloque del que
se deriva (0 decodifica) la informacion de movimiento en la imagen actual y/o la informacién de movimiento de los
blogues en la imagen que ya se han reconstruido. La informacién de movimiento almacenada puede transmitirse al
interpredictor 260 para utilizarse como la informacién de movimiento del bloque vecino espacial o la informacion de
movimiento del bloque vecino temporal. La memoria 360 puede almacenar muestras reconstruidas de bloques
reconstruidos en la imagen actual y transferir las muestras reconstruidas al intrapredictor 331.

En la presente descripcion, las realizaciones descritas en el filtro 260, el interpredictor 221 y el intrapredictor 222 del
aparato 200 de codificacién pueden ser iguales a o aplicarse respectivamente para corresponder al filtro 350, al
interpredictor 332 y al intrapredictor 331 del aparato 300 de decodificaciéon. Lo mismo puede aplicarse también a la
unidad 332 y al intrapredictor 331.
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Como se ha descrito anteriormente, al llevar a cabo la codificacion de video, se lleva a cabo una prediccién para
mejorar la eficiencia de compresion. Un blogue predicho que incluye muestras de prediccién para un blogue actual, es
decir, un bloque de codificacién objetivo, puede generarse a través de la prediccién. En este caso, el bloque predicho
incluye las muestras de prediccién en un dominio espacial (o dominio de pixeles). El bloque predicho se deriva de manera
idéntica en el aparato de codificacion y el aparato de decodificacién. El aparato de codificacién puede mejorar la eficiencia
de codificacién de imagenes sefialando, al aparato de decodificacion, informacioén sobre un residuo (informacién residual)
entre el bloque original, no un valor de muestra original en si mismo, del bloque original y el bloque predicho. El aparato
de decodificacion puede derivar un bloque residual que incluye muestras residuales en base a la informacién residual,
puede generar una imagen reconstruida que incluye muestras reconstruidas sumando el bloque residual y el bloque
predicho, y puede generar una imagen reconstruida que incluye los bloques reconstruidos.

La informacion residual puede generarse a través de un procedimiento de transformada y cuantificacién. Por ejemplo,
el aparato de codificacién puede derivar el blogue residual entre el bloque original y el bloque predicho, puede derivar
coeficientes de transformada llevando a cabo un procedimiento de transformada en las muestras residuales (matriz
de muestras residuales) incluidas en el bloque residual, puede derivar coeficientes de transformada cuantificados
llevando a cabo un procedimiento de cuantificacién en los coeficientes de transformada, y puede sefializar informacién
residual relacionada al aparato de decodificacion (a través de un flujo de bits). En este caso, la informacién residual puede
incluir informacién como, por ejemplo, informacién de valor, informacion de ubicacion, esquema de transformada, nicleo
de transformada y parametro de cuantificacion de los coeficientes de transformada cuantificados. El aparato de
decodificacion puede llevar a cabo un procedimiento de descuantificacién/transformada inversa en base a la informacién
residual, y puede derivar muestras residuales (o bloque residual). El aparato de decodificacion puede generar una imagen
reconstruida basandose en el bloque predicho y el bloque residual. Ademas, el aparato de codificacion puede derivar un
blogue residual descuantificando/transformando inversamente los coeficientes de transformada cuantificados para
referencia a la interprediccion de una imagen posterior, y puede generar una imagen reconstruida.

Mientras tanto, como se describié anteriormente, la intraprediccién o interprediccion puede aplicarse cuando se lleva
a cabo la prediccion en el bloque actual. En lo sucesivo, se describira un caso de aplicacién de la interprediccién al
blogue actual.

El predictor (mas especificamente, interpredictor) del aparato de codificacion/decodificacion puede derivar muestras
de prediccion llevando a cabo la interprediccion en unidades del blogue. La interprediccién puede representar la
prediccion derivada por un método dependiente de los elementos de datos (p. €j., valores de muestra o informacién
de movimiento) de una imagen(es) distinta(s) de la imagen actual. Cuando la interprediccién se aplica al bloque actual,
un bloque predicho (matriz de muestras de prediccién) para el bloque actual puede derivarse basandose en un bloque
de referencia (matriz de muestras de referencia) especificado por el vector de movimiento en la imagen de referencia
indicada por el indice de imagenes de referencia. En este caso, para reducir una cantidad de informacién de
movimiento transmitida en el modo de interprediccion, la informaciéon de movimiento del bloque actual puede
predecirse en unidades de un bloque, un subblogue o0 una muestra basandose en una correlaciéon de la informacién
de movimiento entre el bloque vecino y el bloque actual. La informacién de movimiento puede incluir el vector de
movimiento y el indice de imagenes de referencia. La informacién de movimiento puede incluir ademas informacion
de tipo de interprediccién (prediccion LO, prediccién L1, biprediccion, etc.). En el caso de aplicar la interprediccion, el
bloque vecino puede incluir un bloque vecino espacial que esta presente en la imagen actual y un bloque vecino
temporal que esta presente en la imagen de referencia. Una imagen de referencia que incluye el bloque de referencia
y una imagen de referencia que incluye el bloque vecino temporal pueden ser iguales entre si o diferentes entre si. El
bloque vecino temporal puede denominarse con un nombre como, por ejemplo, un bloque de referencia co-localizado,
una CU co-localizada (colCU), etc., y la imagen de referencia que incluye el bloque vecino temporal puede
denominarse una imagen co-localizada (colPic). Por ejemplo, una lista de candidatos de informaciéon de movimiento
puede configurarse basandose en los blogues vecinos del bloque actual y una informacién de indicador o indice que
indica qué candidato se selecciona (usa) puede sefializarse para derivar el vector de movimiento y/o indice de
imagenes de referencia del bloque actual. La interprediccion puede llevarse a cabo basandose en diversos modos de
prediccion y, por ejemplo, en el caso de un modo de salto y un modo de fusién, la informacion de movimiento del
bloque actual puede ser la misma que la informacion de movimiento del bloque vecino seleccionado. En el caso del
modo de salto, la sefial residual puede no transmitirse a diferencia del modo de fusién. En el caso de un modo de
prediccion de vector de movimiento (MVP), el vector de movimiento del bloque vecino seleccionado puede usarse
como un predictor de vector de movimiento y puede sefializarse una diferencia de vector de movimiento. En este caso,
el vector de movimiento del bloque actual puede derivarse usando una suma del predictor de vector de movimiento y
la diferencia de vector de movimiento.

La informacion de movimiento puede incluir ademas informacion de movimiento LO y/o informacién de movimiento L1
segun el tipo de interprediccién (prediccion LO, prediccion L1, biprediccién, etc.). Un vector de movimiento de direccion
LO puede denominarse vector de movimiento LO o MVLO y un vector de movimiento de direccién L1 puede
denominarse vector de movimiento L1 o MVL1. Una prediccién basada en el vector de movimiento LO puede
denominarse prediccion L0, una prediccidn basada en el vector de movimiento L1 puede denominarse prediccion L1,
y una prediccion basada tanto en el vector de movimiento LO como en el vector de movimiento L1 puede denominarse
biprediccion. Aqui, el vector de movimiento LO puede indicar un vector de movimiento asociado a una lista de imagenes
de referencia LO y el vector de movimiento L1 puede indicar un vector de movimiento asociado a una lista de imagenes
de referencia L1. La lista de imagenes de referencia L0 puede incluir imagenes antes de la imagen actual en un orden
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de salida y la lista de imagenes de referencia L1 puede incluir imagenes posteriores a la imagen actual en el orden de
salida, como las imagenes de referencia. Las imagenes anteriores pueden denominarse una imagen directa
(referencia) y las imagenes posteriores pueden denominarse una imagen inversa (referencia). La lista de imagenes
de referencia LO puede incluir ademas las imagenes posteriores a la imagen actual en el orden de salida como las
imagenes de referencia. En este caso, las imagenes anteriores pueden indexarse primero en la lista de imagenes de
referencia LO y las imagenes posteriores pueden indexarse a continuacion. La lista de imagenes de referencia L1
puede incluir ademas las imagenes antes de la imagen actual en el orden de salida como las imagenes de referencia.
En este caso, las imagenes posteriores pueden indexarse primero en la lista de imagenes de referencia L1 y las
imagenes anteriores pueden indexarse a continuacion. En este caso, el orden de salida puede corresponder a un
orden de recuento de orden de imagenes (POC, por sus siglas en inglés).

Ademas, se pueden usar varios modos de interprediccién en la aplicacion de la interprediccién al bloque actual. Por
ejemplo, se pueden usar varios modos que incluyen un modo de fusién, un modo de salto, un modo de prediccion de
vector de movimiento (MVP), un modo afin, un modo de prediccién de vector de movimiento histérica (HMVP, por sus
siglas en inglés) y similares. Un modo de refinamiento de vector de movimiento del lado del decodificador (DMVR}, un
modo de resolucién de vector de movimiento adaptativo (AMVR, por sus siglas en inglés), un flujo 6ptico bidireccional
(BDOF), etc., se pueden usar ademas como un modo auxiliar. El modo afin puede denominarse modo de prediccion
de movimiento afin. El modo MVP puede denominarse modo de prediccién de vector de movimiento avanzada (AMVP,
por sus siglas en inglés). En la presente descripcién, algunos modos y/o candidatos de informacion de movimiento
derivados por algunos modos pueden incluirse en uno de candidatos relacionados con la informacién de movimiento
de otros modos.

La informacién de modo de prediccién que indica el modo de interprediccion del bloque actual puede sefializarse del
aparato de codificacién al aparato de decodificacion. En este caso, la informacién de modo de predicciéon puede
incluirse en el flujo de bits y recibirse por el aparato de decodificacion. La informacién de modo de prediccién puede
incluir informacion de indice que indica uno de mdultiples modos candidatos. Alternativamente, el modo de
interprediccion puede indicarse a través de una sefializacion jerarquica de informacion de indicador. En este caso, la
informacién de modo de prediccién puede incluir uno o mas indicadores. Por ejemplo, si aplicar el modo de salto puede
indicarse mediante la sefializacién de un indicador de salto, si aplicar el modo de fusién puede indicarse mediante la
sefializacion de un indicador de fusién cuando no se aplica el modo de salto, y se indica que se aplica el modo MVP
o un indicador para la distincién adicional puede sefializarse adicionalmente cuando no se aplica el modo de fusién.
El modo afin puede sefializarse como un modo independiente o sefializarse como un modo dependiente del modo de
fusion o del modo MVP. Por ejemplo, el modo afin puede incluir un modo de fusién afin y un modo de MVP afin.

Ademas, la informacién de movimiento del bloque actual puede usarse en la aplicacién de la interprediccién al bloque
actual. El dispositivo de codificacion puede derivar informacién de movimiento 6ptima para el bloque actual a través
de un procedimiento de estimacién de movimiento. Por ejemplo, el dispositivo de codificacion puede buscar un bloque
de referencia similar que tiene una alta correlacién en unidades de un pixel fraccionario dentro de un intervalo de
blusqueda predeterminado en la imagen de referencia usando un bloque original en una imagen original para el bloque
actual y derivar la informacién de movimiento a través del bloque de referencia buscado. La similitud del bloque puede
derivarse en base a una diferencia de valores de muestra basados en fase. Por ejemplo, la similitud del bloque puede
calcularse basandose en una suma de diferencias absolutas (SAD) entre el bloque actual (o una plantilla del bloque
actual) y el bloque de referencia (o la plantilla del bloque de referencia). En este caso, la informacién de movimiento
puede derivarse basandose en un bloque de referencia que tiene una SAD mas pequefia en un area de blusqueda. La
informacién de movimiento derivada puede sefializarse al dispositivo de decodificacién segun diversos métodos
basados en el modo de interprediccién.

Un bloque predicho para el bloque actual puede derivarse en base a la informacién de movimiento derivada segun el
modo de interprediccion. El bloque predicho puede incluir muestras de prediccion (matriz de muestras de prediccién)
del bloque actual. Cuando el vector de movimiento (MV, por sus siglas en inglés) del bloque actual indica una unidad
de muestra fraccionaria, se puede llevar a cabo un procedimiento de interpolacién y las muestras de prediccién del
bloque actual se pueden derivar en base a muestras de referencia de la unidad de muestra fraccionaria en la imagen
de referencia a través del procedimiento de interpolaciéon. Cuando la interprediccion afin se aplica al bloque actual, las
muestras de prediccién pueden generarse basandose en una muestra/subbloque-unidad MV. Cuando se aplica la
biprediccion, las muestras de prediccién derivadas a través de una suma ponderada o un promedio ponderado de
muestras de prediccion derivadas en base a la prediccién LO (es decir, una prediccion que usa una imagen de
referencia en la lista de imagenes de referencia LO y MVLO) y las muestras de prediccion (segin una fase) derivadas
en base a la prediccién L1 (es decir, una prediccién que usa una imagen de referencia en la lista de imagenes de
referencia L1 y MVL1) pueden usarse como las muestras de prediccion del blogue actual. Cuando se aplica la
biprediccion, si la imagen de referencia usada para la prediccion LO y la imagen de referencia usada para la prediccion
L1 se ubican en diferentes direcciones temporales basandose en la imagen actual (es decir, si la prediccién
corresponde a la biprediccién y la prediccion bidireccional), esto puede denominarse biprediccion verdadera.

Las muestras reconstruidas y las imagenes reconstruidas pueden generarse en base a las muestras de prediccion
derivadas y, a continuacion, el procedimiento como, por ejemplo, el filtrado en bucle, etc., puede llevarse a cabo como
se ha descrito anteriormente.
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Mientras tanto, dado que el movimiento del bloque actual se predice basandose en el vector de movimiento del bloque
vecino sin una diferencia de vector de movimiento (MVD, por sus siglas en inglés) en el modo de salto y/o el modo de
fusion, el modo de salto y/o el modo de fusién muestran una limitacién en una prediccién de movimiento. Para mejorar
la limitacién del modo de salto y/o del modo de fusién, el vector de movimiento puede refinarse aplicando un modo de
refinamiento de vector de movimiento del lado del decodificador (DMVR), un modo de flujo 6ptico bidireccional (BDOF),
etc. Los modos DMVR y BDOF pueden usarse cuando se aplica la biprediccién verdadera al bloque actual.

La FIG. 4 es un diagrama para describir una realizacién de un proceso de realizacion de un refinamiento de vector de
movimiento del lado del decodificador (DMVR) en una prediccion de par verdadera.

El DMVR es un método en el que el decodificador lleva a cabo la prediccion de movimiento refinando la informacion
de movimiento del bloque vecino. Cuando se aplica el DMVR, el decodificador puede derivar la informacién de
movimiento refinada a través de la comparacién de costes basandose en una plantilla generada usando la informacién
de movimiento del bloque vecino en el modo de fusién/salto. En este caso, la precision de la prediccién de movimiento
puede aumentarse y el rendimiento de compresién puede mejorarse sin informacion de sefializacién adicional.

En la presente descripcién, por conveniencia de la descripcion, se describe principalmente el aparato de
decodificacion, pero el DMVR segin la realizacion de la presente descripcion puede llevarse a cabo en el mismo
método incluso en el aparato de codificacion.

Con referencia a la FIG. 4, el aparato de decodificacion puede derivar bloques de prediccion (es decir, bloques de
referencia) identificados por vectores de movimiento iniciales (o informacion de movimiento) en la direccién de la lista0
y la listal (p. ej., MVO y MV1) y generar una plantilla (o una plantilla bilateral) por una suma ponderada (p. €.,
promediado) de las muestras de prediccion derivadas (etapa 1). En este caso, los vectores de movimiento iniciales
(MVO0 y MV1) pueden representar vectores de movimiento derivados usando la informacién de movimiento del bloque
vecino en el modo de fusién/salto.

Ademas, el aparato de decodificacién puede derivar vectores de movimiento (p. €j., MV0'y MV1') para minimizar una
diferencia entre la plantilla y el area de muestra de la imagen de referencia a través de una operacién de coincidencia
de plantilla (etapa 2). En este caso, el area de muestra puede indicar un area vecina de un bloque de prediccion inicial
en la imagen de referencia y el area de muestra puede denominarse area vecina, area de referencia, area de
blusqueda, intervalo de busqueda, espacio de blusqueda, etc. La operacion de coincidencia de plantilla puede incluir
una operacion de célculo de un valor de medicién de coste entre la plantilla y el area de muestra de la imagen de
referencia. Por ejemplo, la suma de diferencias absolutas (SAD) puede usarse para la medicién de costes. Como
ejemplo, como una funcién de coste, se puede usar la SAD normalizada. En este caso, €l coste de coincidencia se
puede dar como SAD(T - media(T), 2 * P[x] - 2 * media(P[x])}). Aqui, T representa la plantilla y P[x] representa el bloque
en el area de blsqueda. Ademas, un vector de movimiento para calcular el coste de plantilla minimo para cada una
de las dos imagenes de referencia puede considerarse como un vector de movimiento actualizado (reemplazando el
vector de movimiento inicial). Como se ilustra en la FIG. 8, el aparato de decodificacién puede generar un resultado
de prediccion bilateral final (es decir, un bloque de prediccién bilateral final) usando los vectores de movimiento
actualizados MV0' y MV1'. Como una realizacion, puede usarse una iteracién miltiple para derivar el vector de
movimiento actualizado (o0 nuevo) para adquirir el resultado de prediccién bilateral final.

En una realizacién, el aparato de decodificacién puede llamar a un proceso de DMVR para mejorar la precisién de una
prediccion de compensacion de movimiento inicial (es decir, la prediccién de compensacion de movimiento a través
del modo de fusioén/salto convencional). Por ejemplo, el aparato de decodificacion puede llevar a cabo el proceso de
DMVR cuando el modo de prediccién del bloque actual es el modo de fusién o el modo de salto y la biprediccion
bilateral en la que las imagenes de referencia bilaterales estan ubicadas en direcciones opuestas basandose en la
imagen actual en un orden de visualizacién se aplica al bloque actual.

La FIG. 5 es un diagrama para describir una realizacién de un proceso de realizacion de un refinamiento de vector de
movimiento del lado del decodificador (DMVR) usando la suma de diferencias absolutas (SAD).

Como se ha descrito anteriormente, el aparato de decodificacién puede medir el coste de coincidencia utilizando la
SAD en la realizacién del DMVR. Como una realizacion, en la FIG. 5, se describira un método para refinar el vector
de movimiento calculando una suma media de diferencia absoluta (MRSAD, por sus siglas en inglés) entre las
muestras de prediccién en dos imagenes de referencia sin generar la plantilla. En otras palabras, el método de la FIG.
5 muestra una realizacién de coincidencia bilateral usando la MRSAD.

Con referencia a la FIG. 5, el aparato de decodificacién puede derivar un pixel adyacente de un pixel (muestra)
indicado por el vector de movimiento de direccion de lista0 (LO) MVO en la imagen de referencia LO y derivar un pixel
adyacente de un pixel (muestra) indicado por el vector de movimiento de direccién de listal (L1) MV1 en la imagen de
referencia L1. Ademas, el aparato de decodificacién puede medir el coste de coincidencia calculando la MRSAD entre
el bloque de prediccion LO (es decir, el bloque de referencia L0} identificado por el vector de movimiento que indica el
pixel adyacente derivado en la imagen de referencia LO y el bloque de prediccion L1 (es decir, el bloque de referencia
L1) identificado por el vector de movimiento que indica el pixel adyacente derivado en la imagen de referencia L1. En
este caso, el aparato de decodificacién puede seleccionar un punto de busqueda (es decir, un area de busqueda que
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tiene la SAD minima entre el bloque de prediccion LO y el bloque de prediccion L1) que tiene un coste minimo como
un par de vectores de movimiento refinados. En otras palabras, el par de vectores de movimiento refinados puede
incluir un vector de movimiento LO refinado que indica una posicién de pixel (bloque de prediccién LO) que tiene el
coste minimo en la imagen de referencia LO y un vector de movimiento L1 refinado que indica una posicion de pixel
(bloque de prediccion L1) que tiene el coste minimo en la imagen de referencia L1.

Como la realizacion, al calcular el coste de coincidencia, después de establecer el area de busqueda de la imagen de
referencia, se puede llevar a cabo una prediccion unilateral usando un filtro de interpolacién DCTIF de 8 tomas regular.
Ademas, como ejemplo, puede usarse precision de 16 bits para el calculo de la MRSAD y pueden no aplicarse
operaciones de recorte y/o redondeo antes del célculo de la MRSAD considerando una memoria intermedia interna.

Cuando la biprediccion verdadera se aplica al bloque actual como se ha descrito anteriormente, el BDOF puede usarse
para refinar una sefial de bipredicciéon. Cuando la biprediccién se aplica al bloque actual, el flujo 6ptico bidireccional
(BDOF) puede usarse para calcular informacién de movimiento mejorada y generar las muestras de prediccion
basandose en la informacién de movimiento calculada. Por ejemplo, el BDOF puede aplicarse a un nivel de subbloque
de 4 x 4. En otras palabras, el BDOF puede llevarse a cabo en unidades de 4 x 4 subbloques en el bloque actual.
Alternativamente, el BDOF puede aplicarse solo a un componente de luma. Alternativamente, el BDOF puede aplicarse
solo a un componente de croma y aplicarse al componente de luma y al componente de croma.

El modo BDOF se basa en un concepto de flujo éptico suponiendo que un movimiento de objeto es suave como se
indica por un nombre del modo BDOF. Un refinamiento de movimiento (vx, vy} se puede calcular minimizando un valor
de diferencia entre las muestras de prediccién LO y L1 para cada uno de los 4 x 4 subbloques. Ademas, el refinamiento
de movimiento puede usarse para ajustar los valores de muestra de biprediccién en 4 x 4 subbloques.

Mientras tanto, puede verse que el DMVR y el BDOF como técnicas que llevan a cabo la prediccién refinando la
informacién de movimiento (en este caso, la biprediccién verdadera representa un caso de realizacion de la
prediccién/compensacioén de movimiento en una imagen de referencia de la otra direccién basandose en la imagen
del bloque actual) al momento de aplicar la biprediccién verdadera es una técnica de refinamiento que tiene un
concepto similar en que se supone que el movimiento de un objeto en la imagen se realiza a una velocidad
predeterminada y en una direccién predeterminada. Sin embargo, cuando se lleva a cabo la biprediccion verdadera,
dado que una condicién para aplicar el DMVR y una condicién para aplicar el BDOF son diferentes entre si, debe
llevarse a cabo un proceso de comprobacion de las condiciones repetidamente multiples veces para cada técnica. Por
lo tanto, la presente descripcion propone un método que puede mejorar la eficiencia en términos de complejidad y
rendimiento del decodificador mejorando el proceso de comprobacién de la condicion en la determinacién del modo
de prediccién aplicado al bloque actual.

La Tabla 1 a continuacién muestra una condicién para aplicar el DMVR durante la biprediccion verdadera
convencional. Cuando se satisfacen todas las condiciones enumeradas a continuacion, puede aplicarse el DMVR.

Tabla 1

sps_dmvr_enabled_flag se establece en 1. ; Sefializacién a través de SPS
merge_flag[ xCb ][ yCb ] es igual a 1. : Aplicado en caso de FUSION/SALTO
mmvd_flag[ xCb ][ yCb ] es igual a 0. ; Aplicado en caso de no MMVD
predFlagL0[0][0]=1 and predFlagLO[1][1]=1. : Prediccién bidireccional

DiffPicOrderCnt (currPic, RefPicListO [refldxLO0]) - DiffPicOrderCnt (currPic, RefPicList1 [ refldxL1]) esigual a 0. ::
:Bi verdadera. y distancias desde la imagen actual y la imagen de referencia bidireccional son iguales entre si (en Io
isucesivo, "distancia de imagen de referencia” puede representar el significado descrito anteriormente). :

‘- CbHeight es mayor que o igual a 8.  En caso de que la longitud (o tamafio) del bloque sea mayor que el umbral (p.
€., 8) (aqui, el umbral puede ser ejemplificado de diversas maneras)

CbHeight*CbWidth es mayor que o igual a 64. : En caso de que el tamafio del bloque (0 magnitud) sea mayor que
‘el umbral (p. ej.. 64} (en este caso, el umbral puede ser ejemplificado de diversas formas) :

Con referencia a la Tabla 1, 1) si aplicar el DMVR puede determinarse en base a la informacién de indicador (p. €j.,
sps_dmvr_enabled_flag) sefializada en una sintaxis de conjunto de parametros de secuencia (SPS). En este caso, la
informacién de indicador (p. gj., sps_dmvr_enabled_flag) puede representar si estd habilitado el DMVR basado en
biprediccion verdadera. Por ejemplo, cuando sps_dmvr_enabled_flag es 1 (es decir, cuando el DMVR basado en
biprediccion verdadera esta habilitado), se puede determinar que se satisface una condicién para si el DMVR esta
habilitado.

2) Si aplicar el DMVR puede determinarse basandose en informacién de indicador (p. gj., merge_flag) que representa
si la interprediccion se lleva a cabo usando el modo de fusién/modo de salto. Por ejemplo, cuando merge_flag es 1
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(es decir, cuando la interprediccion se lleva a cabo usando el modo de fusién/modo de salto), puede determinarse que
se satisface una condicion para si aplicar el modo de fusién/modo de salto.

3) Si aplicar el DMVR puede determinarse en base a la informacién de indicador (p. ej., mmvd_flag) que representa si
la interprediccion se lleva a cabo usando el modo de fusion con el modo de diferencia de vector de movimiento (MMVD,
por sus siglas en inglés). Por ejemplo, cuando mmvd_flag es 0 (es decir, cuando no se usa el modo MMVD), puede
determinarse que se satisface una condicion para si aplicar el modo MMVD.

4) Si aplicar el DMVR puede determinarse en base a si se usa la prediccion bilateral (biprediccion). En este caso, la
prediccion bilateral puede representar una interprediccion llevada a cabo basandose en imagenes de referencia que
existen en diferentes direcciones basandose en la imagen actual. Por ejemplo, cuando predFlagLO[0][0] = 1 ¥y
predFlagLO[1][1] = 1, se puede determinar que se aplica la prediccion bilateral y se puede determinar que se satisface
una condicién para si llevar a cabo la prediccion bilateral.

5) Si aplicar el DMVR puede determinarse en base a si se lleva a cabo la biprediccion verdadera y las distancias entre
la imagen actual y las imagenes de referencia bilaterales son las mismas entre si. En otras palabras, se puede
determinar si una distancia entre la imagen actual y una imagen de referencia LO (es decir, una imagen de referencia
en la lista de imagenes de referencia L0} y una distancia entre la imagen actual y una imagen de referencia L1 (es
decir, una imagen de referencia en la lista de imagenes de referencia L1) son iguales entre si. Por ejemplo, cuando
DiffPicOrderCnt(currPic, RefPicListO [refldxL0]) - DiffPicOrderCnt(currPic, RefPicList1 [ refldxL1 ] ) = 0, se determina
que se lleva a cabo la biprediccién verdadera y las distancias entre la imagen actual y las imagenes de referencia
bilaterales son las mismas entre si para determinar que se satisface una condicién para si las distancias de las
imagenes de referencia bilaterales son las mismas entre si.

6) Si aplicar el DMVR puede determinarse en base a si una altura de un bloque actual es mayor que un umbral. Por
ejemplo, cuando la altura del bloque actual es igual a 0 mayor que 8, se puede determinar que se satisface una
condicion de tamafio (altura) de bloque actual.

7) Si aplicar el DMVR puede determinarse en base a si el tamafio del bloque actual es mayor que el umbral. Por
ejemplo, cuando el tamafio del bloque actual, altura * ancho es igual a 0 mayor que 64, se puede determinar que se
satisface la condicién de tamafio de bloque actual (altura * ancho).

El aparato de decodificacién puede determinar si aplicar el DMVR dependiendo de si se satisfacen las condiciones 1)
a 7) de la Tabla 1 anterior. En otras palabras, cuando se satisfacen las condiciones 1) a 7) de la Tabla 1 anterior, el
aparato de decodificacion puede llevar a cabo la biprediccién verdadera aplicando el DMVR y cuando incluso no se
satisface ninguna de las condiciones de la Tabla 1 anterior, el aparato de decodificacién no aplica el DMVR.

La Tabla 2 a continuacién muestra una condicién para aplicar el BDOF durante la biprediccién verdadera convencional.
Cuando se satisfacen todas las condiciones enumeradas a continuacion, puede aplicarse el BDOF.

Tabla 2

sps_bdof_enabled_flag es igual a 1. : Sefializacién a través de SPS

predFlagLO[ xSbldx ][ ySbldx ] y predFlagL1[ xSbldx ][ ySbldx ] son ambos iguales a 1.:Prediccién bidireccional

DiffPicOrderCnti( currPic, refPicList0[ refldxL0 ] ) * DiffPicOrderCnt( currPic, refPicList1[ refldxL1 ] } es menor que
0. : Biverdadera :

MotionModelldc[ xCb ][ yCb ] es igual a 0. En caso de no afin

merge_subblock_flag[ xCb ][ yCb ] es igual a 0. : subblogue & & w >=8 8& h>=8

Gbildx] xCb ][ yCb ] es igual a 0. : En caso de que el indice GBi sea por defecto

cldx es igual a 0. : Aplicado a Luma solamente

Con referencia a la Tabla 2 anterior, 1) si aplicar el BDOF puede determinarse en base a la informacién de indicador (p.
€j., sps_bdof_enabled_flag) sefializada en la sintaxis del conjunto de parametros de secuencia (SPS). En este caso, la
informacién de indicador (p. €j., sps_dmvr_enabled_flag) puede representar si el BDOF basado en biprediccion verdadera
esta habilitado. Por ejemplo, cuando sps_bdof _enabled_flag es 1 (es decir, cuando se habilita el BDOF basado en
biprediccion verdadera), puede determinarse que se satisface una condicion para si se habilita el BDOF.

2) Si aplicar el BDOF puede determinarse en base a si se usa la prediccion bilateral. En este caso, la prediccién
bilateral puede representar una interprediccién llevada a cabo basandose en imagenes de referencia que existen en
diferentes direcciones basandose en la imagen actual. Por ejemplo, cuando tanto predFlagL0] como predFlagL1 son
1, puede determinarse que se aplica la prediccion bilateral y puede determinarse que se satisface una condicién para
si llevar a cabo la prediccién bilateral.
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3) Si aplicar el BDOF puede determinarse en base a si se lleva a cabo la biprediccion verdadera. En otras palabras,
se puede determinar si la imagen de referencia LO (es decir, la imagen de referencia en la lista de imagenes de
referencia L0) y la imagen de referencia L1 (es decir, la imagen de referencia en la lista de imagenes de referencia L1)
estdn ubicadas en direcciones temporalmente diferentes en base a la imagen actual. Por ejemplo, cuando
DiffPicOrderCnt(currPic refPicListO[refldxL0]) * DiffPicOrderCnt(currPic, refPicList1[refldxL1]} es menor que 0, se
determina que las imagenes de referencia bilaterales estan ubicadas en diferentes direcciones en base a la imagen
actual para determinar que se satisface la condicién para si se lleva a cabo la vi-prediccion verdadera.

4) Si aplicar el BDOF puede determinarse basandose en si se usa el modo afin. En este caso, si se usa el modo afin
puede determinarse derivando MotionModelldc. Por ejemplo, cuando el MotionModelldc derivado es 0, se puede
determinar que el modo afin no se usa y, en este caso, se puede determinar que se satisface una condicion para si
aplicar el modo afin.

5) Si aplicar el BDOF puede determinarse basandose en informacién de indicador (p. €j., merge_subblock_flag) que
representa si la interprediccién se lleva a cabo en unidades de los subbloques. Por ejemplo, cuando
merge_subblock_flag es 0 (es decir, cuando el modo de fusién no se aplica en unidades de los subbloques), puede
determinarse que se satisface una condicién para si aplicar el modo de fusién en unidades de los subbloques.

6) Si aplicar el BDOF puede determinarse en base a si existe GBi. En este caso, si existe GBi puede determinarse
basandose en informacién de indice de GBi (p. ej., Gbildx). Por ejemplo, cuando Gbildx es 0 (es decir, cuando Gbildx
es por defecto), se puede determinar que se satisface una condicién para si existe GBi.

7) Si aplicar el BDOF puede determinarse en base a si el bloque actual es un bloque de luma que incluye el
componente de luma. Por ejemplo, cuando se satisface un indice (p. €j., cldx) que indica si el bloque actual es el
bloque de luma (es decir, cuando el bloque actual es el blogue de luma), se puede determinar que se satisface una
condicion para si el bloque actual es el bloque de luma.

El aparato de decodificacion puede determinar si aplicar el DMVR dependiendo de si se satisfacen las condiciones 1)
a 7) de la Tabla 2 anterior. En otras palabras, cuando se satisfacen las condiciones 1) a 7) de la Tabla 2 anterior, el
aparato de decodificacién puede llevar a cabo la biprediccién verdadera aplicando el BDOF y cuando incluso no se
satisface ninguna de las condiciones de la Tabla 2 anterior, el aparato de decodificacion no aplica el BDOF.

Como se ha descrito anteriormente, algunas de las condiciones de aplicacion del DMVR y el BDOF son las mismas y
algunas son similares o diferentes. En el esquema convencional, dado que la comprobacién de condicién se lleva a
cabo para cada técnica incluso cuando la condicién es la misma, aumenta la complejidad para llevar a cabo la
biprediccion. Por lo tanto, la presente descripcidon propone una condicion eficiente para aplicar el DMVR y el BDOF
durante la biprediccion.

Cuando el modo de fusion/salto se compara con el modo AMVP, el modo de fusidn/salto tiene una precision
relativamente menor que el modo AMVP y, como resultado, el refinamiento de la informaciéon de movimiento usando
el método de DMVR es eficaz en términos de rendimiento. Sin embargo, el modo BDOF puede aplicarse incluso en €l
modo AMVP ademas del modo de fusién/salto a diferencia del DMVR y, como tal, la complejidad para llevar a cabo el
BDOF en comparacion con el rendimiento puede aumentar cuando se aplica el BDOF en el modo AMVP. Por
consiguiente, la realizacién propone un método para aplicar incluso el BDOF en el modo de fusion/salto de manera
similar al DMVR.

En este caso, como una realizacién propuesta en la presente descripcion, la condicion de aplicacion del BDOF puede
incluir las condiciones presentadas en la Tabla 3 a continuacion.

Tabla 3

sps_bdof_enabled_flag es igual a 1.

merge_flag[ xCb ][ yCb ] es igual a 1.
predFlagLO[ xSbldx ][ ySbldx ] y predFlagL1[ xSbldx ][ ySbldx ] son ambos iguales a 1.

- DiffPicOrderCnt( currPic, refPicList0] refldxL0 ] ) * DiffPicOrderCnt( currPic, refPicListi[ refldxL1 ] ) es menor que
0.

MotionModelldc[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.

merge_subblock_flag] xCb ][ yCb ] es igual a 0.
Gbildx[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.

cldx es igual a 0.
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Con referencia a la Tabla 3 anterior, si aplicar el BDOF puede determinarse en base a la informacién de indicador (p.
ej., merge_flag) que representa si la interprediccion se lleva a cabo usando el modo de fusién/modo de salto. Por
ejemplo, cuando merge_flag es 1 (es decir, cuando la interprediccion se lleva a cabo usando el modo de fusién/modo
de salto), puede determinarse que se satisface una condicién para si aplicar el modo de fusién/modo de salto. Por
consiguiente, el BDOF también puede aplicarse en el modo de fusién/salto de manera similar al DMVR.

En otras palabras, en la realizacién, junto con una condicion aplicada en el caso del modo de fusién/salto, si aplicar el
BDOF puede determinarse en base a una condicion aplicada cuando el BDOF esta habilitado, una condicién aplicada
en el caso de la prediccion bilateral, una condicién aplicada cuando se lleva a cabo la biprediccion verdadera, una
condicion aplicada cuando se usa la prediccion afin, una condicién aplicada cuando no se aplica el modo de fusion
basado en subbloques, una condicién aplicada cuando el indice GBi es por defecto y una condicién aplicada cuando
el bloque actual es el bloque de luma.

Por consiguiente, el aparato de decodificacién puede determinar si se satisfacen todas las condiciones enumeradas
en la Tabla 3 anterior y cuando se satisfacen todas las condiciones, el aparato de decodificacién puede llevar a cabo
la biprediccion verdadera aplicando el BDOF. Cuando no se satisface ninguna de las condiciones enumeradas en la
Tabla 3 anterior, el aparato de decodificacion puede no aplicar el BDOF. El aparato de codificacién también puede
aplicar las condiciones de la Tabla 3 anterior y el aparato de codificacién puede llevar a cabo la biprediccién verdadera
mediante un método correspondiente en el aparato de decodificacion.

El método para llevar a cabo la biprediccion verdadera basandose en las condiciones enumeradas en la Tabla 3
anterior puede aplicarse independientemente al DMVR y al BDOF o puede aplicarse en la misma condicién para el
DMVR y el BDOF.

Mientras tanto, cuando las condiciones enumeradas en la realizaciéon son las mismas que las condiciones descritas
en las Tablas 1y 2 anteriores, se aplica de manera similar una operacién o significado detallado y, como resultado, se
omitira una descripcion detallada para cada condicién. Ademas, se omitiran los contenidos duplicados incluso en las
realizaciones que se describiran a continuacion.

El aparato de codificacién/decodificacion puede configurarse mediante diversos tipos de hardware y una preferencia
de una relacién de complejidad con respecto a rendimiento puede ser diferente. Por lo tanto, la realizacién propone
un método que puede refinar la informacién de movimiento aplicando el DMVR incluso en el modo AMVP ademas del
modo de fusion/salto.

En este caso, como una realizacién propuesta en la presente descripcion, la condicién de aplicacién del DMVR puede
incluir las condiciones presentadas en la Tabla 4 a continuacion.

Tabla 4

{ merge—HlaglxCbJyChlesigualat- (Eliminar condiciones limitadas al modo FUSION / SALTO))

mmvd_ﬂaglxcb][be]eS|gua|ao ....................................................................................................................................................................

- predFlagLO[0][0]=1 y predFlagLO[1][1]=1.

DiffPicOrderCnt (currPic, RefPicList0 [refldxL0]) - DiffPicOrderCnt (currPic, RefPicList1 [ refldxL1 ] ) es igual a 0.

CbHeight es mayor que o igual a 8.

CbHeight*CbWidth es mayor que o igual a 64.

Con referencia a la Tabla 4 anterior, un proceso de determinacién de si aplicar el DMVR puede omitirse en base a la
informacién de indicador (p. €j., merge_flag) que representa si la interprediccion se lleva a cabo usando el modo de
fusion/modo de salto. Como tal, al omitir una condicion para si aplicar el modo de fusién/modo de salto, el DMVR
puede aplicarse incluso en el modo AMVP ademas del modo de fusién/modo de salto.

Seguin la Tabla 4 anterior, si aplicar el DMVR puede determinarse en base a una condicién aplicada cuando el DMVR
esta habilitado, una condicién aplicada cuando no se usa el modo MMVD, una condicién aplicada en el caso de la
prediccion bilateral, una condicién aplicada en el caso de la biprediccién verdadera en la que las distancias entre la
imagen actual y las imagenes de referencia bilaterales son las mismas entre si, una condiciéon aplicada cuando la
altura del bloque actual es igual a 0 mayor que 8, y una condicién aplicada cuando el tamafio (altura * ancho) del
bloque actual es igual a 0 mayor que 64.

En otras palabras, el aparato de decodificacién puede determinar si se satisfacen todas las condiciones enumeradas
en la Tabla 4 anterior y cuando se satisfacen todas las condiciones, el aparato de decodificaciéon puede llevar a cabo
la biprediccién verdadera aplicando el DMVR. Cuando no se satisface ninguna de las condiciones enumeradas en la
Tabla 4 anterior, el aparato de decodificacién puede no aplicar el DMVR. El aparato de codificacién también puede
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aplicar las condiciones de la Tabla 4 anterior y el aparato de codificaciéon puede llevar a cabo la biprediccién verdadera
mediante un método correspondiente en el aparato de decodificacion.

El método para llevar a cabo la biprediccion verdadera basandose en las condiciones enumeradas en la Tabla 4
anterior puede aplicarse independientemente al DMVR y al BDOF o puede aplicarse en la misma condicién para el
DMVR y el BDOF.

Mientras tanto, como una realizacién de la presente descripcion, tanto el DMVR como el BDOF pueden aplicarse a un
modo de fusién normal. En otras palabras, el DMVR y el BDOF pueden aplicarse cuando no se usa el modo de
prediccion de vector de movimiento temporal avanzada (ATMVP, por sus siglas en inglés), el modo afin no se usay
no se usa CPR. En este caso, la condicion de aplicacién del DMVR puede incluir las condiciones presentadas en la
Tabla 5 a continuacién.

Tabla 5

sps_dmvr_enabled_flag se establece en 1.

merge_flag[ xCb [ yCb ] esigual a 1.

- mmvd_flag] xCb ][ yCb ] es igual a 0.
predFlagLO[0][0]=1 y predFlagLO[1][1]=1.
DiffPicOrderCnt (currPic, RefPicListO [refldxL0]) - DiffPicOrderCnt (currPic, RefPicList1 [r efldxL1 ] ) es igual a 0.

CbHeight es mayor que o igual a 8.

CbHeight*CbWidth es mayor que o igual a 64.
MotionModelldc[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.: lAfin
merge_subblock_flag] xCb ][ yCb ] es igual a 0. subbloque & & w >=8 8& h>=8

Con referencia a la Tabla 5 anterior, se determina si la condicion aplicada cuando no se usa el modo afin (p. €j.,
cuando MotionModelldc es 0) y la condicién aplicada cuando no se usa el modo de fusion basado en subbloques (p.
€j., cuando merge_subblock_flag es 0) se satisfacen para aplicar el DMVR solo en el modo de fusién normal.

Ademas, en la realizacién, junto con la condicién para si se usa el modo afin y la condicién para si se usa el modo de
fusion basado en subbloques, si aplicar el DMVR puede determinarse basandose en la condicién aplicada cuando el
DMVR esta habilitado, la condicién aplicada cuando se usa el modo de fusidén/modo de salto, la condicion aplicada
cuando no se usa el modo MMVD, la condicién aplicada en el caso de la prediccion bilateral, la condicion aplicada en
el caso de la biprediccion verdadera en la que las distancias entre la imagen actual y las imagenes de referencia
bilaterales son las mismas entre si, la condicién aplicada cuando la altura del bloque actual es igual a 0 mayor que 8,
y la condicién aplicada cuando el tamafio (altura * ancho) del blogue actual es igual a 0 mayor que 64.

En otras palabras, el aparato de decodificacion puede determinar si se satisfacen todas las condiciones enumeradas
en la Tabla 5 anterior y cuando se satisfacen todas las condiciones, el aparato de decodificacién puede llevar a cabo
la biprediccion verdadera aplicando el DMVR. Cuando no se satisface ninguna de las condiciones enumeradas en la
Tabla 5 anterior, el aparato de decodificacién puede no aplicar el DMVR. El aparato de codificacién también puede
aplicar las condiciones de la Tabla 5 anterior y el aparato de codificacién puede llevar a cabo la biprediccién verdadera
mediante un método correspondiente en el aparato de decodificacion.

La condicién para si aplicar el modo de fusién basado en subbloques (p. €j., merge_subblock flag) entre las
condiciones de aplicacion de la Tabla 5 anterior incluye una condicién duplicada entre las condiciones de aplicacion
de DMVR convencionales. Por consiguiente, como una realizacién de la presente descripcion, puede eliminarse una
condicion duplicada con la condicién (p. ej., merge_subblock flag) para si aplicar el modo de fusion basado en
subbloques. En este caso, la condicion correspondiente puede eliminarse como se propone en la Tabla 6 a
continuacion.
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Tabla 6

sps_dmvr_enabled_flag se establece en 1.

merge_flag[ xCb [ yCb ] esigual a 1.

- mmvd_flag[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.
- predFlagLO[0][0]=1 y predFlagLO[1][1]=1.

DiffPicOrderCnt (currPic, RefPicList0 [refldxL0]) - DiffPicOrderCnt (currPic, RefPicList1 [ refldxL1 ] ) es igual a 0.

Con referencia a la Tabla 6 anterior, el modo de fusién basado en subbloques puede aplicarse cuando el tamafio del
bloque actual es igual a 0 mayor que 8 x 8. Por consiguiente, dado que la condicion (p. ej., merge_subblock_flag = 0)
para si aplicar el modo de fusién basado en subbloques incluye una condicion relacionada con el tamario del bloque
actual, pueden excluirse condiciones (p. €j., CbHeight y CbHeight*CbWidth) relacionadas con el tamafio del bloque
actual entre las condiciones de aplicacién del DMVR convencional. Por ejemplo, la condicién para si la altura del
bloque actual es igual a o mayor que 8 y la condicién para si la altura * ancho del bloque actual es igual a 0 mayor que
64 pueden omitirse y si aplicar el DMVR puede determinarse usando las condiciones restantes enumeradas en la
Tabla 6 anterior.

En otras palabras, el aparato de decodificacién puede determinar si se satisfacen todas las condiciones enumeradas
en la Tabla 6 anterior y cuando se satisfacen todas las condiciones, el aparato de decodificaciéon puede llevar a cabo
la biprediccién verdadera aplicando el DMVR. Cuando no se satisface ninguna de las condiciones enumeradas en la
Tabla 6 anterior, el aparato de decodificacién puede no aplicar el DMVR. El aparato de codificacién también puede
aplicar las condiciones de la Tabla 6 anterior y el aparato de codificaciéon puede llevar a cabo la biprediccién verdadera
mediante un método correspondiente en el aparato de decodificacion.

El método para llevar a cabo la biprediccion verdadera basandose en las condiciones enumeradas en la Tabla 50 6
anterior puede aplicarse independientemente al DMVR y al BDOF o puede aplicarse en la misma condicién para el
DMVR y el BDOF.

Como una realizacién de la presente descripcion, para aumentar la precisién del vector de movimiento con baja
complejidad, cuando el tamafio del bloque es pequefio, las técnicas de refinamiento como, por ejemplo, el DMVR y el
BDOF, pueden no aplicarse. En el esquema convencional, la técnica de refinamiento se puede aplicar cuando el
bloque actual es un bloque que es igual a o mayor que 8 x 8 y en el caso del DMVR de las técnicas de refinamiento,
cuando el tamafio del bloque actual es grande, el refinamiento se aplica separando el bloque actual en 16 x 16
unidades y, como resultado, el DMVR puede no aplicarse a un bloque que es menor que 16 x 16. En este caso, la
condicion de aplicacién del DMVR puede incluir las condiciones presentadas en la Tabla 7 a continuacion.

Tabla 7

sps_dmvr_enabled_flag se establece en 1.

merge_flag[ xCb ][ yCb ] es igual a 1.

.- mmvd_flag[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.

predFlagLO[0][0]=1 y predFlagLO[1][1]=1.

DiffPicOrderCnt (currPic, RefPicList0 [refldxL0]) - DiffPicOrderCnt (currPic, RefPicList1 [ refldxL1 ] ) es igual a 0.
CbHeight es mayor que o igual a 16.

CbWidth es mayor que o igual a 16.

Con referencia a la Tabla 7 anterior, el DMVR puede no aplicarse al bloque que es menor que 16 x 16 cambiando las
condiciones (p. gj., CbHeight y CbWidth) relacionadas con el tamarfio del bloque actual. Por ejemplo, se puede usar
una condicién aplicada cuando la altura del bloque actual (p. ej., CbHeight) es igual a 0 mayor que 16 y una condicién
aplicada cuando el ancho del bloque actual (p. ej., CbWidth) es igual a o mayor que 16. Cuando se satisfacen las
condiciones de aplicacion relacionadas con el tamarfio del bloque actual (es decir, cuando el tamafio del bloque actual
es igual a o mayor que 16 x 16, puede aplicarse el DMVR y cuando no se satisfacen las condiciones de aplicacién
relacionadas con el tamafio del bloque actual (es decir, cuando el tamafio del bloque actual es menor que 16 x 16},
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puede no aplicarse el DMVR.

Ademas, en la realizacién, junto con las condiciones (p. ej., CbHeight y CbWidth) relacionadas con el tamario del
bloque actual, si aplicar el DMVR puede determinarse basandose en las condiciones de aplicacién restantes
enumeradas en la Tabla 7 anterior.

En otras palabras, el aparato de decodificacién puede determinar si se satisfacen todas las condiciones enumeradas
en la Tabla 7 anterior y cuando se satisfacen todas las condiciones, el aparato de decodificaciéon puede llevar a cabo
la biprediccién verdadera aplicando el DMVR. Cuando no se satisface ninguna de las condiciones enumeradas en la
Tabla 7 anterior, el aparato de decodificacién puede no aplicar el DMVR. El aparato de codificacién también puede
aplicar las condiciones de la Tabla 7 anterior y el aparato de codificacién puede llevar a cabo la biprediccién verdadera
mediante un método correspondiente en el aparato de decodificacion.

Como una realizacion de la presente descripcién, cuando el bloque actual es el bloque que es menor que 16 x 16, el
BDOF puede no aplicarse ademas del DMVR. En este caso, la condicién de aplicacién del BDOF puede incluir las
condiciones presentadas en la Tabla 8 a continuacién.

Tabla 8

sps_bdof_enabled_flag es igual a 1.
predFlagLO[ xSbldx ][ ySbldx ] y predFlagL1[ xSbldx ][ ySbldx ] son ambos iguales a 1.

DiffPicOrderCnti( currPic, refPicList0[ refldxL0 ] ) * DiffPicOrderCnt( currPic, refPicList1[ refldxL1 ] } es menor que
0.

MotionModelldc[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.
merge_subblock_flag] xCb ][ yCb ] es igual a 0.

CbHeight es mayor que o igual a 16

CbWidth es mayor que o igual a 16
Gbildx[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.

cldx es igual a 0.

Con referencia a la Tabla 8 anterior, el BDOF puede no aplicarse al bloque que es menor que 16 x 16 cambiando las
condiciones (p. ej., CbHeight y CbWidth) relacionadas con el tamafio del bloque actual. Por ejemplo, se puede usar
una condicion aplicada cuando la altura del bloque actual (p. €j., CbHeight) es igual a 0 mayor que 16 y una condicién
aplicada cuando el ancho del bloque actual (p. €j., CbWidth) es igual a o0 mayor que 16. Cuando se satisfacen las
condiciones de aplicacion relacionadas con el tamarfio del bloque actual (es decir, cuando el tamafio del bloque actual
es igual a o mayor que 16 x 16, puede aplicarse el BDOF y cuando no se satisfacen las condiciones de aplicacién
relacionadas con el tamafio del bloque actual (es decir, cuando el tamafio del bloque actual es menor que 16 x 16},
puede no aplicarse el BDOF.

Ademas, en la realizacién, junto con las condiciones (p. ej., CbHeight y CbWidth) relacionadas con el tamafio del
bloque actual, si aplicar el BDOF puede determinarse basandose en las condiciones de aplicacién restantes
enumeradas en la Tabla 8 anterior.

En otras palabras, el aparato de decodificacién puede determinar si se satisfacen todas las condiciones enumeradas
en la Tabla 8 anterior y, cuando se satisfacen todas las condiciones, el aparato de decodificacion puede llevar a cabo
la biprediccion verdadera aplicando el BDOF. Cuando no se satisface ninguna de las condiciones enumeradas en la
Tabla 8 anterior, el aparato de decodificacion puede no aplicar el BDOF. El aparato de codificacién también puede
aplicar las condiciones de la Tabla 8 anterior y el aparato de codificacién puede llevar a cabo la biprediccién verdadera
mediante un método correspondiente en el aparato de decodificacion.

El método para llevar a cabo la biprediccién verdadera basandose en las condiciones enumeradas en la Tabla 7 u 8
anterior puede aplicarse independientemente al DMVR y al BDOF o puede aplicarse en la misma condicién para el
DMVR y el BDOF.

Como se ha descrito anteriormente, el DMVR se aplica cuando las distancias entre la imagen actual y las imagenes
de referencia bilaterales son las mismas entre si, mientras que el BDOF se aplica continuamente en el caso de la
biprediccion verdadera aunque las distancias entre la imagen actual y las imagenes de referencia bilaterales sean
diferentes entre si. Por consiguiente, la presente descripcidn propone un método que puede aplicar de manera integral
la condicion relacionada con la distancia de imagen de referencia bilateral al DMVR y al BDOF para aumentar la
eficiencia de codificacion.

19



10

15

20

25

30

ES 2993 149 T3

Como una realizacién propuesta en la presente descripcion, la condicién de aplicaciéon del BDOF puede incluir las
condiciones presentadas en la Tabla 9 a continuacién.

Tabla 9

sps_bdof_enabled_flag es igual a 1.
predFlagLO[ xSbldx ][ ySbldx ] y predFlagL1[ xSbldx ][ ySbldx] son ambos iguales a 1.

DiffPicOrderCnt (currPic, RefPicList0 [refldxL0]) - DiffPicOrderCnt (currPic, RefPicList1 [ refldxL1]) es igual a 0:
iverdadera y las distancias de imagenes de referencia son iguales entre si

MotionModelldc[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.
merge_subblock_flag] xCb ][ yCb ] es igual a 0.
Gbildx[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.

cldx es igual a 0.

Con referencia a la Tabla 9 anterior, una condiciéon relacionada con la distancia de imagen de referencia entre las
condiciones de aplicacion del BDOF (p. €j., DiffPicOrderCnt) se cambia para aplicar de manera similar la condicion
correspondiente al DMVR y al BDOF. Por ejemplo, se determina si DiffPicOrderCnt(currPic, RefPicListO [refldxL0]) -
DiffPicOrderCnt(currPic, RefPicList1 [ refldxL1 ]} es 0 para determinar si una distancia entre la imagen actual y una imagen
de referencia LO (es decir, una imagen de referencia en la lista de imagenes de referencia L0O) y una distancia entre la
imagen actual y una imagen de referencia L1 (es decir, una imagen de referencia en la lista de imagenes de referencia
L1) son las mismas entre si. En otras palabras, el BDOF puede aplicarse solo cuando las distancias entre la imagen
actual y las imagenes de referencia bilaterales son las mismas entre si. Como tal, como se afiade una condicion en la
que se lleva a cabo la biprediccion verdadera y las distancias de imagenes de referencia bilaterales son las mismas entre
si, un intervalo de aplicacion de BDOF es limitado, ahorrando de este modo complejidad de decodificacion.

Ademas, en la realizacion, junto con las condiciones (p. €j., DiffPicOrderCnt) relacionadas con la distancia de imagen
de referencia, si aplicar el BDOF puede determinarse en base a las condiciones de aplicacién restantes enumeradas
en la Tabla 9 anterior.

En otras palabras, el aparato de decodificacién puede determinar si se satisfacen todas las condiciones enumeradas
en la Tabla 9 anterior y, cuando se satisfacen todas las condiciones, el aparato de decodificacion puede llevar a cabo
la biprediccion verdadera aplicando el BDOF. Cuando no se satisface ninguna de las condiciones enumeradas en la
Tabla 9 anterior, el aparato de decodificacion puede no aplicar el BDOF. El aparato de codificacién también puede
aplicar las condiciones de la Tabla 9 anterior y el aparato de codificacién puede llevar a cabo la biprediccién verdadera
mediante un método correspondiente en el aparato de decodificacion.

Como una realizacién propuesta en la presente descripcion, la condicién de aplicacién del DMVR puede incluir las
condiciones presentadas en la Tabla 10 a continuacién.

Tabla 10

sps_dmvr_enabled_flag se establece en 1.

merge_flag[ xCb ][ yCb ] es igual a 1.

- mmvd_flag xCb ][ yCb ] es igual a 0.

-p

DiffPicOrderCnti( currPic, refPicList0[ refldxL0 ] ) * DiffPicOrderCnt( currPic, refPicList1[ refldxL1 ] } es menor que
:0. . Bi verdadera

CbHeight es mayor que o igual a 8

CbHeight*CbWidth es mayor que o igual a 64

Con referencia a la Tabla 10 anterior, una condicion relacionada con la distancia de imagen de referencia entre las
condiciones de aplicacién del DMVR (p. ej., DiffPicOrderCnt) se cambia para aplicar de manera similar la condicién
correspondiente al DMVR y al BDOF. Por ejemplo, se determina si DiffPicOrderCnt( currPic, refPicListO[ refldxL0 ] ) *
DiffPicOrderCnt(currPic, refPicList1[ refldxL1 ]) es menor que 0 para determinar si se lleva a cabo una biprediccion
verdadera en la que las imagenes de referencia bilaterales se ubican en diferentes direcciones basandose en la imagen
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actual. En otras palabras, el DMVR puede aplicarse continuamente en el caso de la biprediccién verdadera, aunque
las distancias entre la imagen actual y las imagenes de referencia bilaterales no sean las mismas entre si. Como tal,
como se aplica la condicién para si se lleva a cabo la biprediccion verdadera, un vector de movimiento derivado
considerando la complejidad de decodificacion puede usarse sin escalado incluso cuando las distancias de imagenes
de referencia bilaterales son diferentes.

Ademas, en la realizacién, junto con la condicién (p. gj., DiffPicOrderCnt) relacionada con la distancia de imagen de
referencia, si aplicar el DMVR puede determinarse basandose en las condiciones de aplicacion restantes enumeradas
en la Tabla 10 anterior.

En otras palabras, el aparato de decodificacién puede determinar si se satisfacen todas las condiciones enumeradas
en la Tabla 10 anterior y, cuando se satisfacen todas las condiciones, el aparato de decodificacion puede llevar a cabo
la biprediccién verdadera aplicando el DMVR. Cuando no se satisface ninguna de las condiciones enumeradas en la
Tabla 10 anterior, el aparato de decodificacién puede no aplicar el DMVR. El aparato de codificacién también puede
aplicar las condiciones de la Tabla 10 anterior y el aparato de codificacion puede llevar a cabo la biprediccion verdadera
mediante un método correspondiente en el aparato de decodificacion.

El método para llevar a cabo la biprediccién verdadera basandose en las condiciones enumeradas en la Tabla 9 0 10
anterior puede aplicarse independientemente al DMVR y al BDOF o puede aplicarse en la misma condicién para el
DMVR y el BDOF.

Mientras tanto, en cada bloque de referencia, puede ocurrir un caso donde la compensacion de movimiento se lleva a
cabo mediante una suma ponderada mediante un cambio en la luz. En este caso, dado que un fendémeno puede
determinarse por GBi o compensacion de iluminacion local (LIC, por sus siglas en inglés), las condiciones de aplicacién
del DMVR y del BDOF pueden determinarse considerando la condicion GBi o LIC.

Como una realizacién de la presente descripcion, se propone un método para determinar si aplicar el DMVR
considerando las condiciones de GBi y LIC. En este caso, la condicién de aplicacion del DMVR puede incluir las
condiciones presentadas en la Tabla 11 a continuacién.

Tabla 11

sps_dmvr_enabled_flag se establece en 1.

merge_flag[ xCb ][ yCb ] es igual a 1.

-~ mmvd_flag[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.
predFlagLO[0][0]=1 y predFlagLO[1][1]=1.
DiffPicOrderCnt (currPic, RefPicList0 [refldxL0]) - DiffPicOrderCnt (currPic, RefPicList1 [ refldxL1 ]} es igual a 0.

CbHeight es mayor que o igual a 8.

CbHeight*CbWidth es mayor que o igual a 64.

Gbildx[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.

LICFlag es igual a 0.

Con referencia a la Tabla 11, es posible determinar si aplicar el DMVR afiadiendo una condicién de GBi (p. ej., Gbildx)
y una condicién de LIC (p. gj., LICFlag). En este caso, GBi puede representar una biprediccion generalizada capaz de
aplicar diferentes pesos a la prediccion LO y la prediccién L1 y, por ejemplo, representar la biprediccién generalizada
usando Gbildx. Gbildx puede existir en el caso de la biprediccién, y representar un indice de ponderacién de
biprediccion. Por ejemplo, Gbildx puede derivarse de un bloque vecino en el modo de fusién, o sefializarse del aparato
de codificacién al aparato de decodificacion a través de un elemento sintactico Gbildx (p. ej., gbi_idx) en el modo MVP.
Como ejemplo, Gbildx puede indicar un peso de w aplicado a la prediccién L1 y, en este caso, un peso de (1-w) puede
aplicarse a la prediccion LO. Como otro ejemplo, Gbildx puede indicar el peso de w aplicado a la prediccién LO y, en
este caso, el peso de (1-w) puede aplicarse a la prediccién L1.

Segin la Tabla 11, si Gbildx es 0 (es decir, si Gbildx es un defecto), se puede determinar que satisface la condicién
de GBI, y si LICFlag es 0 (es decir, si existe LIC), se puede determinar que satisface la condicién de LIC.

Ademas, en la realizacion, junto con la condicién de GBi (p. €]., Gbildx) y la condicién de LIC (p. ej., LICFlag), si aplicar
el DMVR puede determinarse basandose en las condiciones de aplicacion restantes enumeradas en la Tabla 11 anterior.

En otras palabras, el aparato de decodificacién puede determinar si se satisfacen todas las condiciones enumeradas
en la Tabla 11 anterior y, cuando se satisfacen todas las condiciones, el aparato de decodificacion puede llevar a cabo
la biprediccién verdadera aplicando el DMVR. Cuando no se satisface ninguna de las condiciones enumeradas en la
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Tabla 11 anterior, el aparato de decodificacion puede no aplicar el DMVR. El aparato de codificacion también puede
aplicar las condiciones de la Tabla 11 anterior y el aparato de codificacion puede llevar a cabo la biprediccion verdadera
mediante un método correspondiente en el aparato de decodificacion.

Como una realizaciéon de la presente descripcion, se propone un método para determinar si aplicar el BDOF
considerando las condiciones de GBi y LIC. En este caso, la condicién de aplicacién del BDOF puede incluir las
condiciones presentadas en la Tabla 12 a continuacién.

Tabla 12

sps_bdof_enabled_flag es igual a 1.

predFlagLO[ xSbldx ][ ySbldx ] y predFlagL1[ xSbldx ][ ySbldx ] se establecen ambos iguales a 1.

DiffPicOrderCnti( currPic, refPicList0[ refldxL0 ] ) * DiffPicOrderCnt( currPic, refPicList1[ refldxL1 ] } es menor que
0.

MotionModelldc[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.
merge_subblock_flag] xCb ][ yCb ] es igual a 0.
Gbildx[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.

LICFlag es igual a 0.

cldx es igual a 0.

Segun la Tabla 12 anterior, si aplicar el BDOF puede determinarse afiadiendo una condicién de LIC (p. ej., LICFlag)
junto con la condicién de GBi convencional (p. €j., Gbildx). Por ejemplo, cuando Gbildx es 0 (es decir, cuando Gbildx
es por defecto), se determina que se satisface la condicién para si existe GBiy cuando LICFlag es 0 (es decir, cuando
existe LIC), se puede determinar que se satisface una condicion para si existe LIC.

Por consiguiente, en la realizacién, junto con la condicion de GBi (p. ej., Gbildx) y la condicién de LIC (p. €j., LICFlag),
si aplicar el BDOF puede determinarse basandose en las condiciones de aplicacion restantes enumeradas en la Tabla
12 anterior.

En otras palabras, el aparato de decodificacién puede determinar si se satisfacen todas las condiciones enumeradas
en la Tabla 12 anterior y, cuando se satisfacen todas las condiciones, el aparato de decodificacion puede llevar a cabo
la biprediccion verdadera aplicando el BDOF. Cuando no se satisface ninguna de las condiciones enumeradas en la
Tabla 12 anterior, el aparato de decodificacion puede no aplicar el BDOF. El aparato de codificacion también puede
aplicar las condiciones de la Tabla 12 anterior y el aparato de codificacion puede llevar a cabo la biprediccion verdadera
mediante un método correspondiente en el aparato de decodificacion.

El método para llevar a cabo la biprediccion verdadera basandose en las condiciones enumeradas en la Tabla 11 o
12 anterior puede aplicarse independientemente al DMVR y al BDOF o puede aplicarse en la misma condicién para el
DMVR y el BDOF.

Mientras tanto, dado que el DMVR y el BDOF derivan la informacién de movimiento a través del proceso de
refinamiento en el aparato de decodificacién, se produce un problema de complejidad de decodificacién. Por
consiguiente, la presente descripcidon propone un método que puede reducir la complejidad de decodificacién
permitiendo determinar si aplicar el DMVR y el BDOF usando el indice de fusién. En este caso, dado que tanto el
DMVR como el BDOF llevan a cabo el refinamiento del vector de movimiento en un rango limitado, un efecto de
refinamiento puede reducirse cuando el vector de movimiento es impreciso. Por consiguiente, la presente descripcion
propone un método que puede aplicar de manera limitante el DMVR y el BDOF solo cuando un valor que indica el
indice de fusién es pequefio considerando la eficiencia del refinamiento.

En este caso, el indice de fusién puede ser un elemento sintactico sefializado del aparato de codificacién al aparato
de decodificacién. Por ejemplo, el aparato de codificacién/decodificacion puede configurar la lista de candidatos de
fusion basandose en los blogues vecinos del bloque actual cuando el modo de fusién/modo de salto se aplica al bloque
actual. En este caso, el aparato de codificacidon puede seleccionar un candidato de fusién éptimo entre los candidatos
de fusion incluidos en la lista de candidatos de fusion basandose en el coste de distorsion de velocidad (RD, por sus
siglas en inglés) y la informacién de indice de fusién de sefial que indica el candidato de fusidn seleccionado al aparato
de decodificacion. El aparato de decodificacion puede seleccionar el candidato de fusion aplicado al bloque actual en
base a la lista de candidatos de fusién y la informacién de indice de fusion.

Como una realizacion de la presente descripcion, un método para determinar si aplicar el DMVR usando el indice de
fusién puede incluir las condiciones presentadas en la Tabla 13 a continuacién.
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Tabla 13

sps_dmvr_enabled_flag se establece en 1.

merge_flag[ xCb [ yCb ] esigual a 1.

- mmvd_flag[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.

- merge_idx[ xCb ][ yCb ] < 2.

predFlagLO[0][0]=1 y predFlagLO[1][1]=1.

DiffPicOrderCnt (currPic, RefPicList0 [refldxL0]) - DiffPicOrderCnt (currPic, RefPicList1 [ refldxL1 ]} es igual a 0.

CbHeight es mayor que o igual a 8.

CbHeight*CbWidth es mayor que o igual a 64.

Con referencia a la Tabla 13 anterior, si aplicar el DMVR puede determinarse afiadiendo una condicion de indice de
fusién (p. gj., merge_idx). Por ejemplo, cuando el indice de fusion (p. €j., merge_idx) es menor que 2, se puede determinar
que se satisface la condicién de indice de fusién. En este caso, un valor (umbral) del indice de fusion puede establecerse
en 2, pero esto es solo un ejemplo y el valor correspondiente puede cambiarse segin la eficiencia de codificacién.

Por consiguiente, en la realizacién, junto con la condicién de indice de fusion (p. ej., merge_idx), si aplicar el DMVR
puede determinarse basandose en las condiciones de aplicacién restantes enumeradas en la Tabla 13 anterior.

En otras palabras, el aparato de decodificacion puede determinar si se satisfacen todas las condiciones enumeradas
en la Tabla 13 anterior y, cuando se satisfacen todas las condiciones, el aparato de decodificacién puede llevar a cabo
la biprediccién verdadera aplicando el DMVR. Cuando no se satisface ninguna de las condiciones enumeradas en la
Tabla 13 anterior, el aparato de decodificacion puede no aplicar el DMVR. El aparato de codificacion también puede
aplicar las condiciones de la Tabla 13 anterior y el aparato de codificacion puede llevar a cabo la biprediccion verdadera
mediante un método correspondiente en el aparato de decodificacion.

Como una realizacion de la presente descripcién, un método para determinar si aplicar el BDOF usando el indice de
fusién puede incluir las condiciones presentadas en la Tabla 14 a continuacién.

Tabla 14

I(merge_flag[ xCb ][ yCb ] es igual a 1 && merge_idx[ xCb ][ yCb ] >= 2)

- cldx es igual a 0.

Con referencia a la Tabla 14 anterior, si aplicar el BDOF puede determinarse afiadiendo la condicién para si se aplica
el modo de fusién/modo de salto (p. ej., merge_flag) y la condicién de indice de fusion (p. €j., merge_idx). Por ejemplo,
cuando merge_flag no es 1 (es decir, cuando la interprediccién se lleva a cabo usando el modo de fusién/modo de
salto) y merge_idex no es igual a o mayor que 2, solo si el valor del indice de fusién es pequefio, se puede determinar
que se satisface la condicién para aplicar de manera limitante el BDOF. En otras palabras, cuando merge_flag es 1
(es decir, cuando la interprediccion se lleva a cabo usando el modo de fusién/modo de salto) y merge_idex es menor
que 2, solo si el valor del indice de fusion es pequefio, puede determinarse que se satisface la condicion de indice de
fusién y puede aplicarse el BDOF. En este caso, el valor (umbral) del indice de fusién puede establecerse en 2, pero
esto es solo un ejemplo y el valor correspondiente puede cambiarse segun la eficiencia de codificacion.

En otras palabras, en la realizacién, junto con la condicién para si se aplica el modo de fusién/modo de salto (p. €.,
merge_flag) y la condicion de indice de fusion (p.ej., merge_idx), si aplicar el BDOF puede determinarse en base a las
condiciones de aplicacién restantes enumeradas en la Tabla 14 anterior.

En otras palabras, el aparato de decodificacién puede determinar si se satisfacen todas las condiciones enumeradas

23



10

15

20

25

30

ES 2993 149 T3

en la Tabla 14 anterior y, cuando se satisfacen todas las condiciones, el aparato de decodificacién puede llevar a cabo
la biprediccion verdadera aplicando el BDOF. Cuando no se satisface ninguna de las condiciones enumeradas en la
Tabla 14 anterior, el aparato de decodificacion puede no aplicar el BDOF. El aparato de codificacion también puede
aplicar las condiciones de la Tabla 14 anterior y el aparato de codificacion puede llevar a cabo la biprediccion verdadera
mediante un método correspondiente en el aparato de decodificacion.

El método para llevar a cabo la biprediccion verdadera basandose en las condiciones enumeradas en la Tabla 13 0
14 anterior puede aplicarse independientemente al DMVR y al BDOF o puede aplicarse en la misma condicion para el
DMVR y el BDOF.

Mientras tanto, en el modo de fusién/salto, la informaciéon de movimiento puede refinarse a través de la MMVD vy, en
este caso, dado que aumenta la complejidad de decodificacion, el DMVR no se lleva a cabo cuando se aplica la MMVD.
Sin embargo, cuando el DMVR se aplica sin considerar la MMVD, el DMVR puede aplicarse sin la condicién de MMVD
al considerar la mejora del rendimiento. En este caso, segln una realizacion de la presente descripcion, la condicion
de aplicacion del DMVR puede incluir las condiciones presentadas en la Tabla 15 a continuacion.

Tabla 15

sps_dmvr_enabled_flag se establece en 1.

ag[ xCb J[yCb ] esigual a 1.

i- merge

predFlagLO[0][0]=1 y predFlagLO[1][1]=1.
DiffPicOrderCnt (currPic, RefPicList0 [refldxL0]) - DiffPicOrderCnt (currPic, RefPicList1 [ refldxL1 ]} es igual a 0.

CbHeight es mayor que o igual a 8.

CbHeight*CbWidth es mayor que o igual a 64.

Con referencia a la Tabla 15 anterior, se puede excluir una condicion (p. ej., mmvd_flag) para si aplicar el modo MMVD
entre las condiciones de aplicacién del DMVR convencional. En otras palabras, se puede omitir un proceso de
determinacién de si mmvd_flag es 0O (es decir, si no se usa el modo MMVD) y si aplicar el DMVR se puede determinar
en base a las condiciones enumeradas en la Tabla 15 anterior.

En otras palabras, el aparato de decodificacion puede determinar si se satisfacen todas las condiciones enumeradas
en la Tabla 15 anterior (con exclusiéon de la condicién (p. ej., mmvd_flag) para si aplicar el modo MMVD) y, cuando se
satisfacen todas las condiciones, el aparato de decodificacién puede llevar a cabo la biprediccion verdadera aplicando
el DMVR. Cuando no se satisface ninguna de las condiciones enumeradas en la Tabla 15 anterior, el aparato de
decodificacion puede no aplicar el DMVR. El aparato de codificacion también puede aplicar las condiciones de la Tabla
15 anterior y el aparato de codificacién puede llevar a cabo la biprediccion verdadera mediante un método
correspondiente en el aparato de decodificacién.

Ademads, al contrario de la realizacion de la Tabla 15 descrita anteriormente, cuando la informacién de movimiento se
refina a través de la MMVD en el modo de fusién/salto, si llevar a cabo el BDOF puede determinarse considerando la
complejidad de decodificacion. Por consiguiente, la presente descripcién propone un método para determinar si aplicar
el BDOF considerando la condicion de MMVD. En este caso, segin una realizacion de la presente descripcion, la
condicion de aplicacion del BDOF puede incluir las condiciones presentadas en la Tabla 16 a continuacién.

Tabla 16

predFlagLO[ xSbldx ][ ySbldx ] y predFlagL1[ xSbldx ][ ySbldx ] son ambos iguales a 1.

DiffPicOrderCnti( currPic, refPicList0[ refldxL0 ] ) * DiffPicOrderCnt( currPic, refPicList1[ refldxL1 ] } es menor qu
0.

"~ mmvd_flag[ xCb ][ yCb ] es igual a 0

- cldx es igual a 0.
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Con referencia a la Tabla 16 anterior, el BDOF puede no aplicarse cuando la informacion de movimiento se refina a
través de la MMVD afiadiendo la condicién (p. ej., mmvd_flag) para si aplicar el modo MMVD. Por ejemplo, cuando
mmvd_flag es 0 (es decir, cuando no se usa el modo MMVD), puede determinarse que se satisface la condicién para
si aplicar el modo MMVD.

Por consiguiente, en la realizacién, junto con la condicion (p. ej., mmvd_flag) para si aplicar el modo MMVD, si aplicar €l
BDOF puede determinarse basandose en las condiciones de aplicacién restantes enumeradas en la Tabla 16 anterior.

En otras palabras, el aparato de decodificacion puede determinar si se satisfacen todas las condiciones enumeradas
en la Tabla 16 anterior y, cuando se satisfacen todas las condiciones, el aparato de decodificacién puede llevar a cabo
la biprediccion verdadera aplicando el BDOF. Cuando no se satisface ninguna de las condiciones enumeradas en la
Tabla 16 anterior, el aparato de decodificacion puede no aplicar el BDOF. El aparato de codificacion también puede
aplicar las condiciones de la Tabla 16 anterior y el aparato de codificacion puede llevar a cabo la biprediccion verdadera
mediante un método correspondiente en el aparato de decodificacion.

El método para llevar a cabo la biprediccion verdadera basandose en las condiciones enumeradas en la Tabla 15 0
16 anterior puede aplicarse independientemente al DMVR y al BDOF o puede aplicarse en la misma condicion para el
DMVR y el BDOF.

Mientras tanto, en el caso de la AMVP, puede aplicarse una técnica de resolucién de vector de movimiento adaptativo
(AMVR). En este caso, cuando una resolucién del vector de movimiento es alta, es decir, cuando se provee un
redondeo de entero-pel o un redondeo de 4 enteros-pel, puede no ser apropiado aplicar la técnica en el caso del BDOF
de llevar a cabo el refinamiento en el area limitada. Por consiguiente, la presente descripcion propone un método que
puede determinar llevar a cabo el BDOF segun la condicién de AMVR. En este caso, segun una realizacion de la presente
descripcion, la condicion de aplicacion del BDOF puede incluir las condiciones presentadas en la Tabla 17 a continuacion.

Tabla 17

sps_bdof_enabled_flag es igual a 1.
predFlagLO[ xSbldx ][ ySbldx ] y predFlagL1[ xSbldx ][ ySbldx ] son ambos iguales a 1.

DiffPicOrderCnti( currPic, refPicList0[ refldxL0 ] ) * DiffPicOrderCnt( currPic, refPicList1[ refldxL1 ] } es menor que
0.

MotionModelldc[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.
merge_subblock_flag] xCb ][ yCb ] es igual a 0.

amvr_flag 1= 0
Gbildx[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.

cldx es igual a 0.

Con referencia a la Tabla 17 anterior, si aplicar el BDOF puede determinarse afiadiendo la condicién de AMVR (p. €j.,
amvr_flag). En este caso, amvr_flag puede ser informacion que representa la solucién de una diferencia de vectores
de movimiento (MVD). Por ejemplo, en un caso donde amvr_flag es 0, el caso puede indicar que la resolucion de la
MVD se deriva en unidades de 1/4 de muestra (cuarto de muestra de luma) y en un caso donde amvr_flag no es 0, el
caso puede indicar que la resolucién de la MVD se deriva en unidades de muestra de luma entera o muestra de cuatro
luma. Alternativamente, puede determinarse un caso inverso al mismo. Segln una realizacion, como se presenta en
la Tabla 20 anterior, en el caso donde amvr_flag no es 0, puede establecerse la condicién de que se aplique el BDOF.
En otras palabras, en el caso donde amvr_flag es 0, el BDOF puede limitarse a no aplicarse.

Por consiguiente, en la realizacion, junto con la condicién de AMVR (p. ej., amvr_flag), si aplicar el BDOF puede
determinarse basandose en las condiciones de aplicacion restantes enumeradas en la Tabla 17 anterior.

En otras palabras, el aparato de decodificacion puede determinar si se satisfacen todas las condiciones enumeradas
en la Tabla 17 anterior y, cuando se satisfacen todas las condiciones, el aparato de decodificacién puede llevar a cabo
la biprediccion verdadera aplicando el BDOF. Cuando no se satisface ninguna de las condiciones enumeradas en la
Tabla 17 anterior, el aparato de decodificacion puede no aplicar el BDOF. El aparato de codificacion también puede
aplicar las condiciones de la Tabla 17 anterior y el aparato de codificacion puede llevar a cabo la biprediccion verdadera
mediante un método correspondiente en el aparato de decodificacion.

Mientras tanto, el DMVR y el BDOF pueden sefializarse, cada uno, en una sintaxis de conjunto de parametros de
secuencia (SPS). La Tabla 18 a continuacién muestra un ejemplo de un elemento sintactico que indica si el DMVR
sefializado a través de la sintaxis de SPS esta habilitado y si el BDOF esta habilitado.
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Tabla 18

seq_parameter_set_rbsp() { Descriptor
sps_dmvr_enabled_flag u(1)
sps_bdof_enabled_flag u(1)

.............

Con referencia a la Tabla 18 anterior, sps_dmvr_enabled_flag puede sefializarse en la sintaxis de SPS y si esta
habilitado el DMVR basado en biprediccién verdadera puede representarse en base al elemento sintactico. Por
ejemplo, en un caso donde sps_dmvr_enabled flag es 1, el caso puede indicar que el DMVR basado en biprediccion
verdadera estd habilitado y en un caso donde sps_dmvr_enabled_flag es 0, el caso puede indicar que el DMVR basado
en biprediccién verdadera no esta habilitado.

Ademas, sps_bdof_enabled flag puede sefializarse en la sintaxis de SPS y si esta habilitado el BDOF basado en
biprediccion verdadera puede representarse basandose en el elemento sintactico. Por ejemplo, en un caso donde
sps_bdof_enabled_flag es 1, el caso puede indicar que el BDOF basado en biprediccion verdadera esta habilitado y
en un caso donde sps_bdof_enabled_flag es 0, el caso puede indicar que el BDOF basado en biprediccién verdadera
no esta habilitado.

Como se muestra en la Tabla 18, las condiciones de aplicacién del DMVR y el BDOF pueden comprobarse usando un
elemento sintactico (p. €j., sps_dmvr_enabled_flag) que representa si el DMVR esta habilitado y un elemento sintactico
(p- €j., sps_bdof_enabled_flag) que representa si el BDOF esta habilitado.

La FIG. 6 ilustra un ejemplo que ilustra un método para llevar a cabo un proceso de decodificacion comprobando las
condiciones de aplicacién de un DMVR y un BDOF.

Como se muestra en la Tabla 18, el método de la FIG. 6 puede aplicarse cuando se usa un elemento sintactico (p. €j.,
sps_dmvr_enabled flag) que representa si el DMVR estd habilitado y un elemento sintactico (p. e€j.,
sps_bdof_enabled_flag) que representa si el BDOF esta habilitado.

Con referencia a la FIG. 6, el aparato de decodificacion puede derivar informacién de movimiento (p. gj., un vector de
movimiento, un indice de imagenes de referencia, etc.) para un bloque actual (E600).

El aparato de decodificacién puede comprobar una aplicacién del DMVR (E610). En este caso, la condicién de
aplicacion del DMVR puede comprobarse basandose en el elemento sintactico (p. ej., sps_dmvr_enabled_flag) que
representa si el DMVR esta habilitado. Por ejemplo, cuando el DMVR estd habilitado (p. ej., cuando
sps_dmvr_enabled_flag es 1), se puede comprobar la condicién de aplicacion del DMVR.

El aparato de decodificacion puede determinar si aplicar un proceso de DMVR en funcién de si se cumple la condicién
de aplicacién del DMVR (E620).

Cuando se satisfacen todas las condiciones de aplicacion del DMVR, el aparato de decodificacion puede derivar
informacién de movimiento refinada aplicando el proceso de DMVR (E630). Cuando al menos una de las condiciones
de aplicacién del DMVR no se satisface, el aparato de decodificacion puede no aplicar el proceso de DMVR.

El aparato de decodificacion puede derivar muestras de prediccion del bloque actual basandose en informacién de
movimiento derivada (no refinada) cuando no se aplica informaciéon de movimiento refinada o DMVR derivado cuando
se aplica el DMVR (E640).

Ademas, el aparato de decodificacién puede comprobar una condicién de aplicacion del BDOF (E650). En este caso,
la condicién de aplicacién del BDOF DMVR puede comprobarse basandose en el elemento sintactico (p. ej.,
sps_bdof_enabled_flag) que representa si el BDOF esta habilitado. Por ejemplo, cuando el DMVR esta habilitado (p.
ej., cuando sps_bdof_enabled_flag es 1), se puede comprobar la condicién de aplicaciéon del DMVR.

Cuando se satisfacen todas las condiciones de aplicacién del BDOF, el aparato de decodificacion puede refinar
muestras de prediccion aplicando el proceso de BDOF (E670). Cuando al menos una de las condiciones de aplicacién
del BDOF no se satisface, el aparato de decodificacion puede no aplicar el proceso de BDOF.

El aparato de decodificacion puede derivar las muestras residuales para el bloque actual (E680) y derivar muestras
reconstruidas basandose en las muestras de prediccién refinadas derivadas cuando se aplican las muestras residuales
y el BDOF o muestras de prediccion (no refinadas) derivadas cuando no se aplica el BDOF (E690).
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La presente descripcién propone diversas realizaciones que pueden mejorar la eficiencia de codificacion y reducir la
complejidad armonizando las condiciones de aplicacién mutua del DMVR y el BDOF al momento de aplicar el DMVR
y el BDOF como se describié anteriormente. Al comprobar las condiciones de aplicacién del DMVR y el BDOF seguin
las realizaciones de la presente descripcion y aplicar las condiciones de aplicacion a un proceso de decodificacion, las
condiciones respectivas pueden comprobarse y aplicarse por separado, pero las condiciones de aplicaciéon pueden
comprobarse a la vez para mejorar la eficiencia de codificacién. En otras palabras, la presente descripcién propone
un método que puede integrar y comprobar las condiciones de aplicacion del DMVR y el BDOF a la vez.

Como una realizacién de la presente descripcion, la informacién (p. ej.,) que indica si aplicar el refinamiento en el
aparato de decodificacién en la sintaxis del conjunto de parametros de secuencia (SPS) se sefiala para llevar a cabo
un proceso de comprobacién de la condicion de aplicacion del DMVR/BDOF. A continuacion, la Tabla 19 muestra un
ejemplo de un elemento sintactico (p. ej., sps_refinement_enabled_flag) que representa si aplicar el refinamiento en
el aparato de decodificacion sefializado a través de la sintaxis de SPS.

Tabla 19
?squaarameter_set_rbSp() S D escrlptor ...................
sps_refinement_enabled_flag u(1)
si(sps_refinement_enabled_flag) {
sps_dmvr_enabled_flag u(1)
sps_bdof_enabled_flag u(1)

Con referencia a la Tabla 19 anterior, sps_refinement_enabled_flag puede sefializarse en la sintaxis de SPS y puede
representar si el refinamiento es aplicable en el aparato de decodificacién en base al elemento sintactico. Por ejemplo,
cuando existe sps_refinement_enabled_flag (es decir, cuando sps_refinement_enabled_flag es verdadero), se puede
determinar que el refinamiento es aplicable en el aparato de decodificacion. En este caso, el aparato de decodificacion
obtiene el elemento sintactico sps_dmvr_enabled_flag que representa si el DMVR esta habilitado y el elemento
sintactico sps_bdof_enabled flag que representa si el BDOF estd habilitado para determinar las condiciones de
aplicacion del DMVR y el BDOF.

Las FIGS. 7 y 8 ilustran otro ejemplo que ilustra un método para llevar a cabo un proceso de decodificacion
comprobando las condiciones de aplicacién de un DMVR y un BDOF.

El método de la FIG. 7 y el método de la FIG. 8 pueden aplicarse cuando el elemento sintactico (p. ej.,
sps_refinement_enabled_flag) que representa si el refinamiento es aplicable en el aparato de decodificacion se usa
como se muestra en la Tabla 19 anterior. Ademas, se omitira la descripcién de contenidos duplicados de las FIGS. 7
y 8 con la FIG. 6 descrita anteriormente.

Con referencia a la FIG. 7, puede observarse que las condiciones de aplicacion se comprueban de una vez en la etapa
anterior sin comprobar las condiciones de aplicacién respectivas del DMVR y el BDOF comparando con el proceso de
la FIG. 6 anterior. Como una realizaciéon, en la etapa E710 de la FIG. 7, el aparato de decodificacion puede comprobar
una condicién de aplicacion de refinamiento. En este caso, la condicién de aplicacién de refinamiento se puede verificar
en base a sps_refinement_enabled flag que se muestra en la Tabla 19 anterior. Por ejemplo, el aparato de
decodificaciéon puede obtener el elemento sintactico sps_dmvr_enabled_flag que representa si el DMVR esta habilitado
y el elemento sintactico sps_bdof enabled_flag que representa si el BDOF estd habilitado cuando
sps_refinement_enabled_flag es 1 y comprobar las condiciones de aplicacion del DMVR y el BDOF en base a los
elementos sintacticos obtenidos.

Ademas, con referencia a la FIG. 8, las condiciones de aplicacién se comprueban de una vez en la etapa anterior sin
comprobar las condiciones de aplicacion respectivas del DMVR y el BDOF comparando con el proceso de la FIG. 6
anterior y se puede llevar a cabo un proceso de comprobacién simple (la condicién de aplicacion del BDOF) con
respecto a una condicién diferente. Como una realizacién, en la etapa E810 de la FIG. 8, el aparato de decodificacion
puede comprobar la condicién de aplicacion de refinamiento. A continuacion, en la etapa E850 de la FIG. 8, el aparato
de decodificacion puede comprobar simplemente ademas la condicion de aplicacion del BDOF que tiene una condicién
diferente de la condicién de aplicacién de refinamiento.

Mientras tanto, cuando la altura o el tamafio (Altura * Ancho) del blogue actual es menor que una longitud especifica

27



10

15

20

25

30

35

ES 2993 149 T3

o un tamafio especifico, aumenta una relacién de calculo de multiplicacion/adicién para compensacién de movimiento.
Por consiguiente, en una realizacién de la presente descripcion, la aplicacién del BDOF a un bloque que tiene una
altura pequefia o un tamarfio pequefio puede limitarse como en la condicién de aplicacién del DMVR para reducir el
peor caso. En este caso, la condicion de aplicacion del BDOF puede incluir las condiciones presentadas en la Tabla
20 a continuacion.

Tabla 20

MotionModelldc[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.

merge_subblock_flag] xCb ][ yCb ] es igual a 0.

Gbildx[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.

CbHeight es mayor que o igual a 8.: En caso de que la longitud (o tamafio) del bloque sea mayor que el umbr
i (aqui, el umbral puede ejemplificarse de diversas maneras)

CbHeight*CbWidth es mayor que o igual a 64.: En caso de que el tamafio (o magnitud) del bloque sea mayor qu
§el umbral (aqui, el umbral puede ejemplificarse de diversas maneras)

cldx es igual a 0.

Con referencia a la Tabla 20 anterior, el BDOF puede no aplicarse a un bloque que sea mas pequefio que un tamafio
especifico afiadiendo las condiciones (p. ej., CbHeight y CbWidth) relacionadas con el tamafio del bloque actual. Por
ejemplo, se puede usar una condicion aplicada cuando la altura del bloque actual (p. €., CbHeight) es igual a o0 mayor
que 8 y una condicién aplicada cuando el tamafio del bloque actual (p. ., CbHeight* CbWidth) es igual a o0 mayor que
64. Cuando se satisfacen las condiciones de aplicacion relacionadas con el tamario del bloque actual (es decir, cuando
la altura del bloque actual es igual a 0 mayor que 8 y la altura * ancho del bloque actual es igual a 0 mayor que 64),
puede aplicarse el BDOF y cuando no se satisfacen las condiciones de aplicacion relacionadas con el tamafio del
bloque actual, puede no aplicarse el BDOF.

Ademas, en la realizacion, junto con las condiciones (p. €]., CobHeight y CbHeight*CbWidth) relacionadas con el tamafio
del bloque actual, si aplicar el BDOF puede determinarse basandose en las condiciones de aplicacién restantes
enumeradas en la Tabla 20 anterior.

En otras palabras, el aparato de decodificacion puede determinar si se satisfacen todas las condiciones enumeradas
en la Tabla 20 anterior y, cuando se satisfacen todas las condiciones, el aparato de decodificacién puede llevar a cabo
la biprediccion verdadera aplicando el BDOF. Cuando no se satisface ninguna de las condiciones enumeradas en la
Tabla 20 anterior, el aparato de decodificaciéon puede no aplicar el BDOF. El aparato de codificacion también puede
aplicar las condiciones de la Tabla 20 anterior y el aparato de codificacién puede llevar a cabo la biprediccion verdadera
mediante un método correspondiente en el aparato de decodificacion.

Mientras tanto, cuando la MMVD se aplica al bloque actual, la informacién de movimiento puede derivarse basandose
en informacion (p. ej., indice de mmvd) en la MMVD. En este caso, la informacion sobre la MMVD puede incluir un
indice de una MV base, un indice de distancia, un indice de direccién y similares. En particular, el indice de distancia
(mas especificamente, mmvd_distance_index[xCb][yCb]} puede usarse para representar una distancia desde la MV
base y, por ejemplo, los indices de distancia 0 a 7 pueden representarse como {1/4, 1/2, 1, 2, 4, 8, 16, 32},
respectivamente. Al determinar el refinamiento de la informacién de movimiento en el DMVR y el BDOF, si el
refinamiento se lleva a cabo considerando un pixel adyacente (muestra adyacente) y en este caso, cuando una
distancia entre el pixel adyacente y la MV base es lejana, el valor del indice de distancia también aumenta. En tal
caso, es dificil que considerar el pixel adyacente ayude a mejorar el rendimiento del DMVR y el BDOF. Por
consiguiente, la presente descripcion propone un método que puede determinar si aplicar el DMVR y el BDOF seguin
el valor del indice de distancia (mas especificamente, mmvd_distance_index[xCb][yChb]).

Como una realizacion de la presente descripcion, si se aplica el DMVR puede determinarse considerando el indice de
distancia y, en este caso, la condicién de aplicacion del DMVR puede incluir las condiciones presentadas en la Tabla
21 a continuacion.
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Tabla 21

sps_dmvr_enabled_flag se establece en 1.

merge_flag[ xCb [ yCb ] esigual a 1.
~mmvd—flaglxCh [ yCbles-iguala .

i- mmvd_flag[ xCb ][ yCb ] es igual a 1 y mmvd_distance_index[ xCb ][ yCb ] > 4.

predFlagLO[0][0]=1 y predFlagLO[1][1]=1.
DiffPicOrderCnt (currPic, RefPicListO [refldxL0]) - DiffPicOrderCnt (currPic, RefPicList1 [ refldxL1 1) es igual a 0.

CbHeight es mayor que o igual a 8.

CbHeight*CbWidth es mayor que o igual a 64.

Con referencia a la Tabla 21 anterior, una condicién (p. ej., mmvd_flag) relacionada con la MMVD entre las condiciones
de aplicacion del DMVR se cambia para aplicar de manera limitante el DMVR en el modo MMVD. Por ejemplo, cuando
mmvd_flag es 1 y mmvd_distance_index es mayor que 4, puede determinarse que se satisface una condicién de indice
de distancia de la MMVD. Por consiguiente, cuando se aplica el modo de MMVD, si se aplica el DMVR puede
determinarse segun el valor del indice de distancia (mas especificamente, mmvd_distance_index[xCb][yChb]).

En este caso, el valor (umbral) de mmvd_distance_index puede establecerse en 4, pero esto es solo un ejemplo y el
valor correspondiente puede cambiarse a diversos valores segun el rendimiento y la eficiencia de codificacién.

Por consiguiente, en la realizacién, junto con la condicion (p. ej., mmvd_flag) para si aplicar la MMVD y la condicion
de indice de distancia (p. €., mmvd_distance_index) de la MMVD, si aplicar el DMVR puede determinarse basandose
en las condiciones de aplicacion restantes enumeradas en la Tabla 21 anterior.

En otras palabras, el aparato de decodificacion puede determinar si se satisfacen todas las condiciones enumeradas
en la Tabla 21 anterior y, cuando se satisfacen todas las condiciones, el aparato de decodificacién puede llevar a cabo
la biprediccién verdadera aplicando el DMVR. Cuando no se satisface ninguna de las condiciones enumeradas en la
Tabla 21 anterior, el aparato de decodificacion puede no aplicar el DMVR. El aparato de codificacion también puede
aplicar las condiciones de la Tabla 21 anterior y el aparato de codificacion puede llevar a cabo la biprediccion verdadera
mediante un método correspondiente en el aparato de decodificacion.

Ademas, como una realizacién de la presente descripcion, si aplicar el BDOF puede determinarse considerando el
indice de distancia y, en este caso, la condicién de aplicacion del BDOF puede incluir las condiciones presentadas en
la Tabla 22 a continuacion.

Tabla 22

sps_bdof_enabled_flag es igual a 1.
predFlagLO[ xSbldx ][ ySbldx ] y predFlagL1[ xSbldx ][ ySbldx ] son ambos iguales a 1.

DiffPicOrderCnti( currPic, refPicList0[ refldxL0 ] ) * DiffPicOrderCnt( currPic, refPicList1[ refldxL1 ] } es menor que
0.

MotionModelldc[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.
merge_subblock_flag] xCb ][ yCb ] es igual a 0.

Imerge_flag || (merge_flag && mmvd_flag[ xCb ][ yCb ] es igual a 1 y mmvd_distance_index[ xCb ][ yCb ] > 4)
Gbildx[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.

cldx es igual a 0.

Con referencia a la Tabla 22 anterior, el BDOF puede aplicarse de manera limitante en el modo MMVD afiadiendo la
condicion para si se aplica el modo de fusién/modo de salto (p. ej., merge_flag) y las condiciones (p. €., mmvd_flag y
mmvd_distance_index) relacionadas con la MMVD. Por ejemplo, cuando no existe merge_flag (es decir, cuando
merge_flag no es 1) o cuando merge_flag es 1, mmvd_flag es 1 y la mmvd_distance_index es mayor que 4, se puede
determinar que se satisface la condicién de aplicar de manera limitativa el BDOF en el modo MMVD. Por consiguiente,
cuando se aplica el modo MMVD, si aplicar el BDOF puede determinarse segun el valor del indice de distancia (p. ej.,
mmvd_distance_index[xCb][yCb]).

En este caso, el valor (umbral) de mmvd_distance_index puede establecerse en 4, pero esto es solo un ejemplo y el
valor correspondiente puede cambiarse a diversos valores segun el rendimiento y la eficiencia de codificacién.
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Por consiguiente, en la realizacién, junto con la condicién para si se aplica el modo de fusién/modo de salto (p. €j.,
merge_flag) y la condicién relacionada con la MMVD (p. gj., mmvd_flag, mmvd_distance_index), si aplicar el BDOF
puede determinarse en base a las condiciones de aplicacion restantes enumeradas en la Tabla 22 anterior.

En otras palabras, el aparato de decodificacién puede determinar si se satisfacen todas las condiciones enumeradas
en la Tabla 22 anterior y, cuando se satisfacen todas las condiciones, el aparato de decodificacion puede llevar a cabo
la biprediccion verdadera aplicando el BDOF. Cuando no se satisface ninguna de las condiciones enumeradas en la
Tabla 22 anterior, el aparato de decodificacion puede no aplicar el BDOF. El aparato de codificacion también puede
aplicar las condiciones de la Tabla 22 anterior y el aparato de codificacion puede llevar a cabo la biprediccion verdadera
mediante un método correspondiente en el aparato de decodificacion.

El método para llevar a cabo la biprediccion verdadera basandose en las condiciones enumeradas en la Tabla 21 o
22 anterior puede aplicarse independientemente al DMVR y al BDOF o puede aplicarse en la misma condicion para el
DMVR y el BDOF.

Mientras tanto, un modo de intra e interprediccion combinadas (CIIP) para llevar a cabo simultdneamente la
intraprediccion y la interprediccion puede aplicarse al bloque actual como se describié anteriormente. En este caso,
un bloque de prediccién (interbloque) en el que se lleva a cabo la interprediccidon se combina con un método de
intraprediccion para generar finalmente valores de muestra de prediccién, mejorando de ese modo la precisién de
prediccién. Sin embargo, dado que el DMVR y el BDOF son técnicas de refinamiento del interbloque, la aplicacion del
modo CIIP puede no requerirse en términos del rendimiento en comparacién con la complejidad. Por consiguiente, la
presente descripcion propone un método que puede determinar si aplicar el DMVR y el BDOF considerando la CIIP.

Como una realizacién de la presente descripcién, si se aplica el DMVR puede determinarse considerando la CIIP y,
en este caso, la condicion de aplicacion del DMVR puede incluir las condiciones presentadas en la Tabla 23 a
continuacion.

Tabla 23

sps_dmvr_enabled_flag se establece en 1.

merge_flag[ xCb ][ yCb ] es igual a 1.

- mmvd_flag] xCb ][ yCb ] es igual a 0.

predFlagLO[0][0]=1 y predFlagLO[1][1]=1.

DiffPicOrderCnt (currPic, RefPicListO [refldxL0]) - DiffPicOrderCnt (currPic, RefPicList1 [ refldxL1 1) es igual a 0.

CbHeight es mayor que o igual a 8.

CbHeight*CbWidth es mayor que o igual a 64.

ciip_flag es igual a 0. : Es decir, cuando no se aplica CIIP, puede aplicarse DMVR.

Con referencia a la Tabla 23 anterior, el DMVR puede aplicarse de manera limitante segin si aplicar la ClIP afiadiendo
una condicién para si aplicar el modo CIIP (p. €., ciip_flag). Por ejemplo, cuando ciip_flag es 0 (es decir, cuando no se
aplica el modo CIIP), el DMVR puede aplicarse determinando que se satisface la condicién para si aplicar el modo CIIP.

Por consiguiente, en la realizacién, junto con la condicién (p. gj., ciip_flag) para si aplicar el modo CIIP, si aplicar el
DMVR puede determinarse basandose en las condiciones de aplicacion restantes enumeradas en la Tabla 23 anterior.

En otras palabras, el aparato de decodificacion puede determinar si se satisfacen todas las condiciones enumeradas
en la Tabla 23 anterior y, cuando se satisfacen todas las condiciones, el aparato de decodificacién puede llevar a cabo
la biprediccién verdadera aplicando el DMVR. Cuando no se satisface ninguna de las condiciones enumeradas en la
Tabla 23 anterior, el aparato de decodificacion puede no aplicar el DMVR. El aparato de codificacion también puede
aplicar las condiciones de la Tabla 23 anterior y el aparato de codificacion puede llevar a cabo la biprediccion verdadera
mediante un método correspondiente en el aparato de decodificacion.

Ademas, como una realizacién de la presente descripcion, si aplicar el BDOF puede determinarse considerando la CIIP
y en este caso, la condicion de aplicacion del BDOF puede incluir las condiciones presentadas en la Tabla 24 a
continuacion.
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Tabla 24

sps_bdof_enabled_flag es igual a 1.
predFlagLO[ xSbldx ][ ySbldx ] y predFlagL1[ xSbldx ][ ySbldx ] son ambos iguales a 1.

DiffPicOrderCnti( currPic, refPicList0[ refldxL0 ] ) * DiffPicOrderCnt( currPic, refPicList1[ refldxL1 ] } es menor que
0.

MotionModelldc[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.
merge_subblock_flag] xCb ][ yCb ] es igual a 0.
Gbildx[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.

ciip_flag es igual a 0. : Es decir, cuando no se aplica ClIP, BDOF puede aplicarse.

cldx es igual a 0.

Con referencia a la Tabla 24 anterior, el BDOF puede aplicarse de manera limitante segun si aplicar la ClIP afiadiendo la
condicion para si aplicar el modo CIIP (p. €j., ciip_flag). Por ejemplo, cuando ciip_flag es 0 (es decir, cuando no se aplica
el modo CIIP), el BDOF puede aplicarse determinando que se satisface la condicién para si aplicar el modo CIIP.

Por consiguiente, en la realizacién, junto con la condicién (p. gj., ciip_flag) para si aplicar el modo CIIP, si aplicar el
BDOF puede determinarse basandose en las condiciones de aplicacion restantes enumeradas en la Tabla 24 anterior.

En otras palabras, el aparato de decodificacién puede determinar si se satisfacen todas las condiciones enumeradas
en la Tabla 24 anterior y, cuando se satisfacen todas las condiciones, el aparato de decodificacion puede llevar a cabo
la biprediccion verdadera aplicando el BDOF. Cuando no se satisface ninguna de las condiciones enumeradas en la
Tabla 24 anterior, el aparato de decodificacion puede no aplicar el BDOF. El aparato de codificacion también puede
aplicar las condiciones de la Tabla 24 anterior y el aparato de codificacion puede llevar a cabo la biprediccion verdadera
mediante un método correspondiente en el aparato de decodificacion.

El método para llevar a cabo la biprediccion verdadera basandose en las condiciones enumeradas en la Tabla 23 o
24 anterior puede aplicarse independientemente al DMVR y al BDOF o puede aplicarse en la misma condicion para el
DMVR y el BDOF.

Los métodos enumerados en las Tablas 3 a 24 segun la realizacién de la presente descripcidn descritas anteriormente
pueden aplicarse en combinacion. En otras palabras, si aplicar el DMVR y el BDOF puede determinarse comprobando
la condicién de aplicacion de refinamiento y pueden aplicarse las condiciones mostradas en la Tabla 25 a continuacion.

Tabla 25

DMVR i- sps_dmvr_enabled flag se establece en 1.

i{- merge_flag[ xCb ][ yCb ] es igual a 1.

................................................................................................................................................................................................................................................

- mmvd_flag[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.

- predFlagLO[0][0]=1 y predFlagLO[1][1]=1.

................................................................................................................................................................................................................................................

DiffPicOrderCnt (currPic, RefPicList0 [refldxL0]) - DiffPicOrderCnt (currPic, RefPicList1 [ refldxL1
iesigual a 0.

Y

CbHeight es mayor que o igual a 8.

CbHeight*CbWidth es mayor que o igual a 64.

................................................................................................................................................................................................................................................

sps_bdof_enabled_flag es igual a 1.

predFlagLO[ xSbldx ][ ySbldx ] y predFlagL1[ xSbldx ][ ySbldx ] son ambos iguales a 1.

- DiffPicOrderCnt( currPic, refPicListO[ refldxL0 ] ) * DiffPicOrderCnt( currPic, refPicList1] refldxL1 ]
es menor que 0.

- MotionModelldc[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.

- merge_subblock_flag[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.

- cldx es igual a 0.

................................................................................................................................................................................................................................................

i- predFlagLO[0][0]=1 y predFlagLO[1][1]=1.
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BDOF - DiffPicOrderCnt (currPic, RefPicListO [refldxL0]) - DiffPicOrderCnt (currPic, RefPicList1 [ refldxL1] )
es igual a 0.

- mmvd_flag[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.
- MotionModelldc[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.
- merge_subblock_flag[ xCb ][ yCb ] es igual a 0.

Con referencia a la Tabla 25 anterior, se pueden usar una condicién en la prediccion bilateral cuando se aplica el
DMVR o el BDOF, una condicién aplicada en el caso de la biprediccion verdadera en la que las distancias entre la
imagen actual y las imagenes de referencia bilaterales son las mismas entre si, una condicién aplicada cuando no se
usa el modo MMVD, una condicién aplicada cuando no se lleva a cabo la prediccion afin, una condicion aplicada
cuando se aplica el modo de fusién basado en subbloques y una condicién aplicada cuando el indice GBi es por
defecto. En otras palabras, si aplicar el DMVR o BDOF puede determinarse segun si se satisfacen las condiciones.

Ademas, puede afiadirse una condicién para determinar si el modo de fusion se aplica para el DMVR o determinar si
el bloque actual es el bloque de luma para el BDOF.

Las condiciones de aplicacion enumeradas en la Tabla 25 anterior son ejemplos y es evidente que diversas
condiciones enumeradas en las realizaciones descritas anteriormente (las realizaciones en las Tablas 3 a 24
anteriores) pueden usarse en combinacion.

La FIG. 9 es un diagrama de flujo que ilustra esquematicamente un método de codificacion que puede ser llevado a
cabo por un aparato de codificacion segun una realizacion de esta descripcion.

El método descrito en la FIG. 9 puede llevarse a cabo por el aparato 200 de codificacion descrito en la FIG. 2.
Especificamente, las etapas E900 a E930 de la FIG. 9 pueden llevarse a cabo por el predictor 220 y el interpredictor
221 descritos en la FIG. 2, y la etapa E940 de la FIG. 9 puede llevarse a cabo por el procesador 230 residual descrito
en la FIG. 2, y la etapa E850 de la FIG. 9 puede llevarse a cabo por el codificador 240 de entropia descrito en la FIG.
2. Ademas, el método descrito en la FIG. 9 puede incluir las realizaciones descritas anteriormente en esta descripcién.
Por consiguiente, la explicacion detallada del contenido duplicado con respecto a las realizaciones descritas
anteriormente en la FIG. 9 se omitira o simplificara.

Con referencia a la FIG. 9, el aparato de codificacién puede determinar si se satisface una condicién de aplicacion de
un DMVR para aplicar un refinamiento de vector de movimiento a un bloque actual (E900).

Es decir, el aparato de codificacion puede determinar si aplicar un refinamiento de vector de movimiento en
consideracion de la eficiencia de codificacion, complejidad y rendimiento de prediccion. En este caso, el aparato de
codificacién puede determinar si aplicar el refinamiento al bloque actual usando diversas condiciones de aplicacién
descritas en la Tabla 1 a la Tabla 25 como anteriormente.

Como una realizacién, el aparato de codificacién puede usar si se aplica al bloque actual un modo de prediccién en el
que se combinan una interprediccion y una intraprediccidon como la condicién de aplicacién del DMVR. Es decir, si el
modo de prediccion en el que se combinan la interprediccion y la intraprediccion no se aplica al bloque actual, el
aparato de codificacion puede determinar que se satisface la condicién de aplicacién del DMVR.

En este caso, si el modo de prediccién en el que se combinan la interprediccion y la intraprediccion se aplica al bloque
actual puede representarse a través de informacion de indicador de interprediccion e intraprediccién combinadas (CIIP)
(p- €j., ciip_flag). Por ejemplo, si un valor de ciip_flag es igual a 0, puede representarse que un modo de CIIP (es decir,
el modo de prediccion en el que se combinan la interprediccion y la intraprediccién) no se aplica al blogue actual,
mientras que si el valor de ciip_flag es igual a 1, puede representarse que el modo de CIIP se aplica al bloque actual.
Alternativamente, puede determinarse viceversa.

El aparato de codificacion puede determinar el valor de ciip_flag dependiendo de si el modo CIIP se aplica al bloque
actual, y codificar y sefializar esta informacién a un aparato de decodificacién.

Ademas, segun una realizacion, el aparato de codificacién puede incluir, ademas, las siguientes condiciones como las
condiciones de aplicacién del DMVR.

1} Un caso en el que se habilita la inter biprediccién basada en DMVR, por ejemplo, un caso en el que un valor de
sps_dmvr_enabled_flag es igual a 1

2) Un caso en el que se aplica un modo de fusién al bloque actual, por ejemplo, un caso en el que un valor de
merge_flag es igual a 1

32



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ES 2993 149 T3

3) Un caso en el que un modo de fusién con un modo de diferencia de vector de movimiento (MMVD) no se aplica
al bloque actual, por ejemplo, un caso en el que un valor de mmvd_flag es igual a 0

4) Un caso en el que se lleva a cabo una biprediccion basandose en una imagen de referencia LO y una imagen
de referencia L1 se aplica al bloque actual, por ejemplo, un caso de predFlagL0[0][0]=1 y predFlagLO[1][1]=1

5) Un caso en el que una distancia desde la imagen de referencia LO y una distancia desde la imagen de referencia
L1 son iguales entre si en base a la imagen actual, por ejemplo, un caso en el que DiffPicOrderCnt(currPic,
RefPicListO [refldxL0]) - DiffPicOrderCnt(currPic, RefPicList1 [ refldxL1 ]) es igual a 0

6) Un caso en el que un valor de informacién de indice de ponderacién de biprediccién del bloque actual es igual
a 0, por ejemplo, un caso en el que Gbildx es iguala 0

7) Un caso en el que la altura del bloque actual es igual a 0 mayor que 8, por ejemplo, un caso en el que CbHeight
es igual a o mayor que 8

8) Un caso en el que un ancho del blogue actual es igual a o mayor que 8, por ejemplo, un caso en el que CbWidth
es igual a o mayorque 8,y

9) Un caso en el que altura x ancho del bloque actual es mayor que 8x8, por ejemplo, un caso en el que CbHeight
- CbWidth es mayor que 64

El aparato de codificacion puede determinar que se satisface la condicién de aplicacion del DMVR en caso de que se
satisfagan al menos una o todas de las 1) a 9).

En este caso, al determinar si se satisface la condicién de aplicacién del DMVR, las condiciones de aplicacion de
DMVR enumeradas son meramente a modo de ejemplo, y las condiciones en la Tabla 1 a la Tabla 25 como se describio
anteriormente pueden combinarse y usarse de diversas maneras.

Si se determina que se satisfacen las condiciones de aplicacion de modo CIIP y/o las condiciones de aplicacion de
DMVR de las 1) a 9), el aparato de codificaciéon puede derivar la suma minima de diferencias absolutas (SAD)
basandose en un vector de movimiento LO y un vector de movimiento L1 del bloque actual (E910). El aparato de
codificacion puede derivar un vector de movimiento LO refinado y un vector de movimiento L1 refinado del bloque
actual en base a la SAD minima (E920).

En este caso, el vector de movimiento LO y el vector de movimiento L1 pueden ser un vector de movimiento en una
direccion de prediccion LO y un vector de movimiento en una direccion de prediccion L1 derivado aplicando un modo
de fusién/modo de salto al bloque actual. Por ejemplo, el aparato de codificacion puede determinar si el modo de salto
o el modo de fusion se aplican al bloque actual. En caso de que el modo de salto o el modo de fusién se aplique al
bloque actual, el aparato de codificacién puede construir una lista de candidatos de fusién basandose en blogques
vecinos del bloque actual. En este momento, es posible derivar un bloque de referencia que tiene una diferencia del
blogue actual, que es minima o igual a 0 menor que una referencia especifica, entre los bloques de referencia indicados
por candidatos de fusién incluidos en la lista de candidatos de fusion. En este caso, se puede seleccionar un candidato
de fusién relacionado con el blogue de referencia derivado, y la informacién de indice de fusién que indica el candidato
de fusién seleccionado se puede generar y sefializar al aparato de decodificaciéon. En este momento, la informacién
de movimiento (vector de movimiento, indice de imagenes de referencia y similares) del bloque actual puede derivarse
usando la informacién de movimiento (vector de movimiento, indice de imagenes de referencia y similares) del
candidato de fusién seleccionado. En otras palabras, el vector de movimiento LO y el vector de movimiento L1 del
bloque actual pueden derivarse en base al vector de movimiento del bloque vecino indicado por el indice de fusion
entre los bloques vecinos del bloque actual.

Ademas, por ejemplo, en caso de que el modo de fusién se aplique al bloque actual, el aparato de codificacién puede
determinar si se aplica una biprediccién al candidato de fusion (es decir, bloque vecino) indicado por el indice de fusién.
En caso de que la biprediccion se aplique al bloque vecino indicado por el indice de fusién, el aparato de codificacién
puede derivar la informacién de movimiento que incluye el vector de movimiento en la direccion de prediccién LO y el
vector de movimiento en la direccion de prediccion L1 del bloque vecino indicado por el indice de fusion.

Como una realizacion, el aparato de codificacién puede calcular un area de muestra que tiene la SAD minima entre
muestras de prediccién (es decir, muestras de prediccion L0) en la imagen de referencia LO derivada basandose en €l
vector de movimiento LO y muestras de prediccién (es decir, muestras de prediccion L1) en la imagen de referencia
L1 derivada basandose en el vector de movimiento L1. Ademas, el aparato de codificacion puede llevar a cabo un
refinamiento basado en DMVR para el vector de movimiento LO y el vector de movimiento L1 en base al area de
muestra que tiene la SAD minima. Dado que el proceso de célculo de la SAD minima y realizacién del refinamiento se
ha explicado con referencia a las FIGS. 4 y 5, se omitira su explicacién detallada.

En este momento, al llevar a cabo el refinamiento basado en DMVR, el aparato de codificaciéon puede derivar el vector
de movimiento LO refinado y el vector de movimiento L1 refinado llevando a cabo el refinamiento en caso de que la
distancia entre la imagen de referencia L0 y laimagen actual y la distancia entre la imagen de referencia L1y laimagen
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actual sean iguales entre si.

El aparato de codificacién puede derivar las muestras de prediccion para el bloque actual en base al vector de
movimiento LO refinado y al vector de movimiento L1 refinado (E930).

Segln una realizacién, el aparato de codificacion puede determinar si se satisface la condicién de aplicacion del BDOF
para aplicar el refinamiento a las muestras de prediccién del bloque actual. Es decir, el aparato de codificacién puede
aplicar el refinamiento a una sefial de prediccién en consideracién de la eficiencia de codificacién, complejidad y
rendimiento de prediccion. En este caso, el aparato de codificacion puede determinar si aplicar el refinamiento a las
muestras de prediccion del bloque actual usando varias condiciones de aplicacién explicadas con referencia a la Tabla
1 ala Tabla 25 como anteriormente.

Por ejemplo, el aparato de codificaciéon puede usar si el modo de prediccion en el que se combinan la interprediccion
y la intraprediccién se aplica al bloque actual como la condicién de aplicacién del BDOF. Como se ha descrito
anteriormente, en caso de que el valor de la informacién de indicador de CIIP (p. ej., ciip_flag) sea igual a 0, el aparato
de codificacién puede determinar que se satisface la condicion de aplicacion del BDOF.

Ademas, segun una realizacion, el aparato de codificacion puede incluir ademas las siguientes condiciones como las
condiciones de aplicacién del BDOF.

1} Un caso en el que se habilita la interprediccion basada en BDOF, por ejemplo, un caso en el que un valor de
sps_bdof_enabled_flag es igual a 1

2) Un caso en el que no se aplica un modo de fusién basado en subbloques al bloque actual, por ejemplo, un caso
en el que un valor de merge_subblock_flag es igual a 0

3) Un caso en el que se lleva a cabo una biprediccion basandose en la imagen de referencia LO y la imagen de
referencia L1 se aplica al bloque actual, por ejemplo, un caso de predFlagL0=1 y predFlagL1=1

4} Un caso en el que la distancia desde la imagen de referencia L0 y la distancia desde la imagen de referencia L1
son iguales entre si basandose en la imagen actual, por ejemplo, un caso en el que DiffPicOrderCnt(currPic,
RefPicList0 [refldxL0Q]) - DiffPicOrderCnt(currPic, RefPicList1 [ refldxL1 ]) es igual a O

5) Un caso en el que un valor de informacién de indice de ponderacién de biprediccion del bloque actual es igual
a 0, por ejemplo, un caso en el que Gbildx es igual a 0

6) Un caso en el que no se aplica un modo afin al bloque actual, por ejemplo, MotionModelldc es igual a 0

7) Un caso en el que la altura del bloque actual es igual a o mayor que 8, por ejemplo, un caso en el que CbHeight
es igual a o mayor que 8

8) Un caso en el que un ancho del bloque actual es igual a 0 mayor que 8, por ejemplo, un caso en el que CbWidth
es igual a o mayor que 8, y

9) Un caso en el que altura x ancho del bloque actual es mayor que 8x8, por ejemplo, un caso en el que CbHeight
- CbWidth es mayor que 64

El aparato de codificacién puede determinar que se satisface la condicién de aplicacién del BDOF en caso de que se
satisfagan al menos una o todas de las 1) a 9).

En este caso, al determinar si se satisface la condicién de aplicacién del BDOF, las condiciones de aplicacion del
BDOF enumeradas son meramente a modo de ejemplo, y las condiciones en la Tabla 1 a la Tabla 25 como se
describieron anteriormente pueden combinarse y usarse de diversas maneras.

Si se determina que se satisfacen las condiciones de aplicacion del modo CIIP y/o las condiciones de aplicacion del
BDOF de las 1) a 9), el aparato de codificacion puede aplicar un proceso de prediccion de muestra BDOF a las
muestras de prediccién del bloque actual. Por consiguiente, el rendimiento de prediccion puede mejorarse derivando
las muestras de prediccion refinadas.

El aparato de codificacion puede derivar muestras residuales basandose en las muestras de prediccion (E940), y
puede codificar informacién de imagen que incluye informacién sobre las muestras residuales (E950).

Es decir, el aparato de codificacion puede derivar las muestras residuales en base a las muestras originales del bloque
actual y las muestras de prediccion del bloque actual. Ademas, el aparato de codificacion puede generar informacion
sobre las muestras residuales. En este caso, la informacion sobre las muestras residuales puede incluir informacion
de valor, informacién de ubicacién, técnica de transformada, ndcleo de transformada e informacion de parametros de
cuantificacién de coeficientes de transformada cuantificados derivados llevando a cabo la transformada y
cuantificacién de las muestras residuales.
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El aparato de codificacion puede codificar y emitir la informacién sobre las muestras residuales en forma de un flujo
de bits, y puede transmitir la informacién de salida al aparato de decodificacion a través de una red o un medio de
almacenamiento.

Ademas, el aparato de codificacion puede codificar y emitir la informacion derivada en las etapas EQ00 a E930
descritas mas arriba en forma de un flujo de bits. Por ejemplo, la informacién de indicador de CIIP, la informacién de
indicador habilitado de DMVR, la informacién de indicador de fusién, la informacién de indicador de MMVD, la
informacién de indicador habilitado de BDOF vy la informacién de indicador de fusion basada en subbloques pueden
incluirse en la informacién de imagen que va a codificarse, y la informacién de imagen codificada puede sefializarse
al aparato de decodificacion.

La FIG. 10 es un diagrama de flujo que ilustra esquematicamente un método de decodificacién que puede ser llevado
a cabo por un aparato de decodificacion segln una realizacion de esta descripcién.

El método descrito en la FIG. 10 puede llevarse a cabo por el aparato 300 de decodificaciéon descrito en la FIG. 3.
Especificamente, las etapas E1000 a E1030 de la FIG. 10 pueden ser llevadas a cabo por el predictor 330 y el
interpredictor 332 descritos en la FIG. 3, y la etapa E1040 de la FIG. 10 puede ser llevada a cabo por el sumador 340
descrito en la FIG. 3. Ademas, el método descrito en la FIG. 10 puede incluir las realizaciones descritas mas arriba en
esta descripcion. Por consiguiente, la explicacién detallada del contenido duplicado con respecto a las realizaciones
descritas mas arriba en la FIG. 10 se omitira o simplificara.

Con referencia a la FIG. 10, el aparato de decodificacion puede determinar si se satisface una condicion de aplicacion
de un DMVR para aplicar un refinamiento de vector de movimiento a un bloque actual (E1000).

En este caso, el aparato de decodificacion puede determinar si aplicar el refinamiento al bloque actual usando diversas
condiciones de aplicacion descritas en la Tabla 1 a la Tabla 25 como anteriormente.

Como una realizacién, el aparato de decodificacién puede usar si se aplica al bloque actual un modo de prediccion en
el que se combinan una interprediccién y una intraprediccién como la condicién de aplicacion del DMVR. Es decir, si
el modo de prediccién en el que se combinan la interprediccién y la intraprediccién no se aplica al bloque actual, el
aparato de decodificaciéon puede determinar que se satisface la condicién de aplicacion del DMVR.

En este caso, si el modo de prediccién en el que se combinan la interprediccidn y la intraprediccion se aplica al bloque
actual puede representarse a través de informacion de indicador de interprediccion e intraprediccion combinadas (CIIP)
(p- €j., ciip_flag). Por ejemplo, si un valor de ciip_flag es igual a 0, puede representarse que un modo de CIIP (es decir,
el modo de prediccion en el que se combinan la interprediccién y la intraprediccion) no se aplica al bloque actual,
mientras que si el valor de ciip_flag es igual a 1, puede representarse que el modo de CIIP se aplica al bloque actual.
Alternativamente, puede determinarse viceversa.

Por ejemplo, el aparato de decodificacion puede obtener un flujo de bits del aparato de codificacion, y puede decodificar
la informacién de indicador CIIP incluida en el flujo de bits. Ademas, el aparato de decodificacién puede determinar
que se satisface la condicién de aplicacion del DMVR en caso de que el valor de la informacion de indicador de CIIP
seaigual a 0.

Ademas, segun una realizacién, la condicién de aplicacién del DMVR puede incluir, ademas, las siguientes condiciones.

1} Un caso en el que se habilita la inter biprediccién basada en DMVR, por ejemplo, un caso en el que un valor de
sps_dmvr_enabled flag es igual a 1

2) Un caso en el que se aplica un modo de fusién al bloque actual, por ejemplo, un caso en el que un valor de
merge_flag es igual a 1

3) Un caso en el que un modo de fusién con un modo de diferencia de vector de movimiento (MMVD) no se aplica
al bloque actual, por ejemplo, un caso en el que un valor de mmvd_flag es iguala 0

4) Un caso en el que se lleva a cabo una bipredicciéon basandose en una imagen de referencia LO y una imagen
de referencia L1 se aplica al bloque actual, por ejemplo, un caso de predFlagL0[0][0]=1 y predFlagLO[1][1]=1

5) Un caso en el que una distancia desde la imagen de referencia LO y una distancia desde la imagen de referencia
L1 son iguales entre si en base a la imagen actual, por ejemplo, un caso en el que DiffPicOrderCnt(currPic,
RefPicListO [refldxL0]) - DiffPicOrderCnt(currPic, RefPicList1 [ refldxL1 ]) es igual a 0

6) Un caso en el que un valor de informacién de indice de ponderacién de biprediccién del bloque actual es igual
a 0, por ejemplo, un caso en el que Gbildx es igual a 0

7) Un caso en el que la altura del bloque actual es igual a 0 mayor que 8, por ejemplo, un caso en el gue CbHeight
es igual a o mayor que 8

8) Un caso en el que un ancho del blogue actual es igual a o0 mayor que 8, por ejemplo, un caso en el que CbWidth
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es igual a o mayorque 8,y

9) Un caso en el que altura x ancho del bloque actual es mayor que 8x8, por ejemplo, un caso en el que CbHeight
- CbWidth es mayor que 64

El aparato de decodificacion puede determinar que se satisface la condicion de aplicacion del DMVR en caso de que
se satisfagan al menos una o todas de 1) a 9).

En este caso, al determinar si se satisface la condicién de aplicacién del DMVR, las condiciones de aplicacion de
DMVR enumeradas son meramente a modo de ejemplo, y las condiciones en la Tabla 1 a la Tabla 25 como se
describieron anteriormente pueden combinarse y usarse de diversas maneras.

Si se determina que se satisfacen las condiciones de aplicacion de modo CIIP y/o las condiciones de aplicacion de
DMVR de 1) a 9), el aparato de decodificacién puede derivar la suma minima de diferencias absolutas (SAD)
basandose en un vector de movimiento LO y un vector de movimiento L1 del bloque actual (E1010). El aparato de
decodificacién puede derivar un vector de movimiento L0 refinado y un vector de movimiento L1 refinado del bloque
actual en base a la SAD minima (E1020).

En este caso, el vector de movimiento LO y el vector de movimiento L1 pueden ser un vector de movimiento en una
direccion de prediccion LO y un vector de movimiento en una direccion de prediccién L1 derivados aplicando un modo
de fusién/modo de salto para el bloque actual. Por ejemplo, el aparato de decodificacion puede determinar si el modo
de salto o el modo de fusién se aplican al bloque actual. En caso de que el modo de salto o el modo de fusion se
aplique al bloque actual, el aparato de decodificacién puede construir una lista de candidatos de fusién basandose en
bloques vecinos del bloque actual. En este momento, se puede seleccionar un candidato de fusién de la lista de
candidatos de fusion en base a la informacion de indice de fusién que se sefiala desde el aparato de codificacion. El
aparato de decodificacién puede derivar informacién de movimiento (vector de movimiento, indice de imagenes de
referencia y similares) del bloque actual usando la informacién de movimiento (vector de movimiento, indice de
imagenes de referencia y similares) del candidato de fusion seleccionado. Es decir, la informacién de movimiento del
candidato de fusién seleccionado por el indice de fusion entre candidatos de fusién incluidos en la lista de candidatos
de fusién puede usarse como la informaciéon de movimiento del bloque actual. En otras palabras, el vector de
movimiento LO y el vector de movimiento L1 del bloque actual pueden derivarse en base al vector de movimiento del
bloque vecino indicado por el indice de fusidn entre los bloques vecinos del bloque actual.

Ademas, por ejemplo, en caso de que el modo de fusién se aplique al bloque actual, el aparato de decodificacion puede
determinar si se aplica una biprediccién al candidato de fusién (es decir, bloque vecino) indicado por el indice de fusion.
En caso de que la biprediccién se aplique al bloque vecino indicado por el indice de fusién, el aparato de decodificacion
puede derivar la informacién de movimiento que incluye el vector de movimiento en la direccion de prediccion LO y el
vector de movimiento en la direccién de prediccién L1 del bloque vecino indicado por el indice de fusion.

Como una realizacion, el aparato de decodificacién puede calcular un area de muestra que tiene la SAD minima entre
muestras de prediccion (es decir, muestras de prediccion LO) en la imagen de referencia LO derivada basandose en el
vector de movimiento LO y muestras de prediccién (es decir, muestras de prediccion L1) en la imagen de referencia
L1 derivada basandose en el vector de movimiento L1. Ademas, el aparato de decodificacion puede llevar a cabo un
refinamiento basado en DMVR para el vector de movimiento LO y el vector de movimiento L1 en base al area de
muestra que tiene la SAD minima. Dado que el proceso de célculo de la SAD minima y realizacion del refinamiento se
ha explicado con referencia a las FIGS. 4 y 5, se omitira su explicacion detallada.

En este momento, al llevar a cabo el refinamiento basado en DMVR, el aparato de decodificacién puede derivar el
vector de movimiento LO refinado y el vector de movimiento L1 refinado llevando a cabo el refinamiento en caso de
que la distancia entre la imagen de referencia LO y la imagen actual y la distancia entre la imagen de referencia L1y
la imagen actual sean iguales entre si.

El aparato de decodificacién puede derivar las muestras de prediccion para el bloque actual en base al vector de
movimiento LO refinado y al vector de movimiento L1 refinado (E1030).

Segun una realizacion, el aparato de decodificacion puede determinar si se satisface la condiciéon de aplicacion del
BDOF para aplicar el refinamiento a las muestras de prediccion del bloque actual.

En este caso, el aparato de decodificacion puede determinar si aplicar el refinamiento a las muestras de prediccion
del bloque actual usando diversas condiciones de aplicacién explicadas con referencia a la Tabla 1 a la Tabla 25 como
anteriormente.

Por ejemplo, el aparato de decodificacién puede usar si el modo de prediccién en el que se combinan la interprediccion
y la intraprediccion se aplica al bloque actual como la condicién de aplicacién del BDOF. Como se ha descrito
anteriormente, en caso de que el valor de la informacién de indicador de CIIP (p. €j., ciip_flag) obtenida a partir del
flujo de bits sea igual a 0, el aparato de decodificacién puede determinar que se satisface la condicién de aplicacién
del BDOF.
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Ademas, segun una realizacion, las condiciones de aplicacion del BDOF pueden incluir ademas las siguientes
condiciones.

1) Un caso en el que se habilita la interprediccion basada en BDOF, por ejemplo, un caso en el que un valor de
sps_bdof_enabled_flag es igual a 1

2) Un caso en el que no se aplica un modo de fusién basado en subbloques al bloque actual, por ejemplo, un caso
en el que un valor de merge_subblock_flag es igual a 0

3) Un caso en el que se lleva a cabo una biprediccion basandose en la imagen de referencia LO y la imagen de
referencia L1 se aplica al bloque actual, por ejemplo, un caso de predFlagL0=1y predFlagL1=1

4) Un caso en el que la distancia desde la imagen de referencia L0 y la distancia desde la imagen de referencia L1
son iguales entre si basandose en la imagen actual, por ejemplo, un caso en el que DiffPicOrderCnt(currPic,
RefPicList0 [refldxL0Q]) - DiffPicOrderCnt(currPic, RefPicList1 [ refldxL1 ]) es igual a O

5) Un caso en el que un valor de informacién de indice de ponderacién de biprediccion del bloque actual es igual
a 0, por ejemplo, un caso en el que Gbildx es igual a 0

6) Un caso en el que no se aplica un modo afin al bloque actual, por ejemplo, MotionModelldc es igual a 0

7) Un caso en el que la altura del bloque actual es igual a o mayor que 8, por ejemplo, un caso en el que CbHeight
es igual a o mayor que 8

8) Un caso en el que un ancho del bloque actual es igual a 0 mayor que 8, por ejemplo, un caso en el que CbWidth
es igual a o mayor que 8, y

9) Un caso en el que altura x ancho del bloque actual es mayor que 8x8, por ejemplo, un caso en el que CbHeight
- CbWidth es mayor que 64

El aparato de decodificacion puede determinar que se satisface la condicion de aplicacion del BDOF en caso de que
se satisfagan al menos una o todas de 1) a 9).

En este caso, al determinar si se satisface la condicién de aplicacién del BDOF, las condiciones de aplicacion del
BDOF enumeradas son meramente a modo de ejemplo, y las condiciones en la Tabla 1 a la Tabla 25 como se
describieron anteriormente pueden combinarse y usarse de diversas maneras.

Si se determina que se satisfacen las condiciones de aplicacion de modo de CIIP y/o las condiciones de aplicacion del
BDOF de 1} a 9), el aparato de decodificacién puede aplicar un proceso de prediccion de muestra BDOF a las muestras
de prediccion del blogue actual. Por consiguiente, el rendimiento de prediccion puede mejorarse derivando las
muestras de prediccion refinadas.

El aparato de decodificacién puede generar muestras reconstruidas para el bloque actual basandose en las muestras
de prediccion (E1040).

Como una realizacién, el aparato de decodificacion puede usar directamente las muestras de prediccién como las
muestras reconstruidas seguin el modo de prediccién, o puede generar las muestras reconstruidas afiadiendo las
muestras residuales a las muestras de prediccion.

En caso de que exista la muestra residual para el bloque actual, el aparato de decodificacién puede recibir la
informacién sobre el residuo para el bloque actual. La informacién sobre el residuo puede incluir coeficientes de
transformada para las muestras residuales. El aparato de decodificacion puede derivar las muestras residuales (o
matriz de muestras residuales) para el bloque actual en base a la informacion residual. El aparato de decodificacion
puede generar las muestras reconstruidas basandose en las muestras de prediccion y las muestras residuales, y
puede derivar un bloque reconstruido o una imagen reconstruida basandose en las muestras reconstruidas.

En las realizaciones descritas anteriormente, aunque los métodos se han descrito basandose en los diagramas de
flujo en forma de una serie de etapas o unidades, las realizaciones de este documento no se limitan al orden de las
etapas, y algunas de las etapas pueden llevarse a cabo en un orden diferente del de otras etapas o pueden llevarse
a cabo simultaneamente a otras etapas. Ademas, los las personas con experiencia en la técnica entenderan que las
etapas mostradas en el diagrama de flujo no son excluyentes y las etapas pueden incluir etapas adicionales o que una
0 mas etapas en el diagrama de flujo pueden eliminarse sin afectar al alcance de los derechos de este documento.

El método descrito anteriormente segln este documento puede implementarse en forma de software, y el aparato de
codificacién y/o el aparato de decodificacién segin este documento pueden incluirse en un aparato para llevar a cabo
procesamiento de imagenes, por ejemplo, TV, un ordenador, un teléfono inteligente, un decodificador o un dispositivo
de visualizacion.

En este documento, cuando las realizaciones se implementan en forma de software, el método descrito anteriormente
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se implementa como un médulo (proceso, funcién, etc.) para llevar a cabo la funcién descrita anteriormente. El médulo
puede almacenarse en la memoria y ejecutarse por el procesador. La memoria puede estar colocada dentro o fuera
del procesador y conectada al procesador por diversos medios conocidos. El procesador puede incluir circuitos
integrados para aplicaciones especificas (ASIC, por sus siglas en inglés), otros conjuntos de chips, circuitos l6gicos
y/o dispositivos de procesamiento de datos. La memoria puede incluir memoria de solo lectura (ROM, por sus siglas
en inglés), memoria de acceso aleatorio (RAM, por sus siglas en inglés), memoria flash, tarjetas de memoria, medios
de almacenamiento y/u otros dispositivos de almacenamiento. Es decir, las realizaciones descritas en este documento
pueden implementarse y llevarse a cabo en un procesador, un microprocesador, un controlador o un chip. Por ejemplo,
las unidades de funcion ilustradas en los dibujos pueden implementarse y llevarse a cabo en un ordenador, un
procesador, un microprocesador, un controlador o un chip. En este caso, la informacion (p. €j., informacién sobre
instrucciones) o un algoritmo para tal implementacién puede almacenarse en un medio de almacenamiento digital.

Ademas, el aparato de decodificacion y el aparato de codificacion a los que se aplica este documento pueden incluirse
en un dispositivo de transmisién y recepcion de radiodifusién multimedia, un terminal de comunicacién moévil, un
dispositivo de video de cine en casa, un dispositivo de video de cine digital, una camara para monitorizacién, un
dispositivo de dialogo de video, un dispositivo de comunicacién en tiempo real como, por ejemplo, comunicacioén de
video, un dispositivo de transmision continua mévil, un medio de almacenamiento, una videocamara, un dispositivo de
provisién de servicio bajo demanda de video (VoD, por sus siglas en inglés), un dispositivo de video over the top (OTT,
por sus siglas en inglés), un dispositivo de provision de servicio de transmisién continua de Internet, un dispositivo de
video tridimensional (3D), un dispositivo de realidad virtual (VR), un dispositivo de realidad aumentada (AR}, un
dispositivo de videotelefonia, terminal de medios de transporte (p. €j., un terminal de vehiculo (incluido vehiculo
auténomo), un terminal de aeronave y un terminal de embarcacién) y un dispositivo de video médico, y pueden usarse
para procesar una sefial de video o una sefial de datos. Por ejemplo, el dispositivo de video over the top (OTT) puede
incluir una consola de juegos, un reproductor de Blu-ray, TV de acceso a Internet, un sistema de cine en casa, un
teléfono inteligente, un ordenador personal tipo tableta y una videograbadora digital (DVR, por sus siglas en inglés).

Ademas, el método de procesamiento al que se aplica este documento puede producirse en forma de un programa
ejecutado por un ordenador, y puede almacenarse en un medio de grabacion legible por ordenador. Los datos
multimedia que tienen una estructura de datos segun este documento también pueden almacenarse en un medio de
grabacion legible por ordenador. El medio de grabacion legible por ordenador incluye todos los tipos de dispositivos
de almacenamiento en los que se almacenan datos legibles por ordenador. El medio de grabacién legible por
ordenador puede incluir un disco Blu-ray (BD, por sus siglas en inglés), un bus universal en serie (USB, por sus siglas
en inglés), una ROM, una PROM, una EPROM, una EEPROM, una RAM, un CD-ROM, una cinta magnética, un
disquete y un dispositivo de almacenamiento de datos épticos, por ejemplo. Ademas, el medio de grabacién legible
por ordenador incluye medios implementados en forma de portadoras (p. ej., transmisién a través de Internet).
Ademas, un flujo de bits generado usando un método de codificacion puede almacenarse en un medio de grabacién
legible por ordenador o puede transmitirse a través de redes de comunicacién cableadas e inaldambricas.

Ademas, una realizacién de este documento puede implementarse como un producto de programa informatico que
usa un cédigo de programa. El cédigo de programa puede ser llevado a cabo por un ordenador segin una realizacion
de este documento. El codigo de programa puede almacenarse en una portadora legible por un ordenador.

La FIG. 11 ilustra un ejemplo de un sistema de transmision continua de contenido al que se pueden aplicar las
realizaciones descritas en este documento.

Con referencia a la FIG. 11, el sistema de transmisién continua de contenido al que se aplican las realizaciones del
presente documento puede incluir basicamente un servidor de codificacién, un servidor de transmisién continua, un
servidor web, un almacenamiento multimedia, un dispositivo de usuario y un dispositivo de entrada multimedia.

El servidor de codificacion comprime el contenido ingresado desde dispositivos de entrada multimedia como, por
ejemplo, un teléfono inteligente, una camara, una videocamara, etc. en datos digitales para generar un flujo de bits y
transmitir el flujo de bits al servidor de transmisién continua. Como otro ejemplo, cuando los dispositivos de entrada
multimedia como, por ejemplo, teléfonos inteligentes, camaras, videocamaras, etc., generan directamente un flujo de
bits, el servidor de codificacion puede omitirse.

El flujo de bits puede generarse mediante un método de codificacién o un método de generacion de flujo de bits al que
se aplica(n) la(s) realizacién(es) del presente documento, y el servidor de transmisién continua puede almacenar
temporalmente el flujo de bits en el proceso de transmisién o recepcion del flujo de bits.

El servidor de transmisién continua transmite los datos multimedia al dispositivo de usuario basandose en una solicitud
del usuario a través del servidor web, y el servidor web sirve como un medio para informar al usuario de un servicio.
Cuando el usuario solicita un servicio deseado desde el servidor web, el servidor web lo entrega a un servidor de
transmision continua, y el servidor de transmisién continua transmite datos multimedia al usuario. En este caso, el sistema
de transmisién continua de contenido puede incluir un servidor de control separado. En este caso, el servidor de control
sirve para controlar un comando/respuesta entre dispositivos en el sistema de transmisién continua de contenido.

El servidor de transmision continua puede recibir contenido de un almacenamiento de medios y/o un servidor de
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codificacion. Por ejemplo, cuando el contenido se recibe del servidor de codificacién, el contenido puede recibirse en
tiempo real. En este caso, con el fin de proveer un servicio de transmisién continua suave, el servidor de transmision
continua puede almacenar el flujo de bits durante un tiempo predeterminado.

Ejemplos del dispositivo de usuario pueden incluir un teléfono movil, un teléfono inteligente, un ordenador portatil, un
terminal de radiodifusion digital, un asistente digital personal (PDA, por sus siglas en inglés), un reproductor multimedia
portatil (PMP, por sus siglas en inglés), navegacién, un PC de pizarra, PC de tableta, ultrabooks, dispositivos ponibles
(p. €j., relojes inteligentes, gafas inteligentes, pantallas montadas en la cabeza), televisores digitales, ordenador de
sobremesa, sefializacion digital y similares.

Cada servidor en el sistema de transmisién continua de contenido puede ser operado como un servidor distribuido, en
cuyo caso los datos recibidos de cada servidor pueden ser distribuidos.

39



10

15

20

25

30

35

40

45

50

ES 2993 149 T3

REIVINDICACIONES

1. Un método de decodificacion de imagenes llevado a cabo por un aparato de decodificaciéon, comprendiendo el
método de decodificacién de imagenes:

obtener informacién de indicador de inter e intra prediccion combinadas, CIIP, de un flujo de bits;

determinar (E1000) si se satisface una condicion de aplicacién de un refinamiento de vector de movimiento del
lado del decodificador, DMVR, para aplicar un refinamiento de vector de movimiento a un bloque actual;

derivar (E1010) una suma minima de diferencias absolutas, SAD, en base a un vector de movimiento LO y un
vector de movimiento L1 del bloque actual en base a un caso donde se satisface la condicion de aplicacién del
DMVR,;

derivar (E1020) un vector de movimiento LO refinado y un vector de movimiento L1 refinado para el bloque actual
basandose en la SAD minima basandose en un caso donde se satisface una condicién de aplicacién del DMVR,;

derivar (E1030) muestras de prediccién para el bloque actual basandose en el vector de movimiento LO refinado y
el vector de movimiento L1 refinado y basandose en un caso donde se satisface la condicion de aplicacion del
DMVR; y

generar (E1040) muestras reconstruidas para el bloque actual basandose en las muestras de prediccién,

en donde el DMVR se aplica al bloque actual basandose en un caso en el que un valor del indicador 1 habilitado
para DMVR, un caso en el que un modo CIIP no se aplica al bloque actual, un caso en el que una distancia desde
una imagen de referencia LO y una distancia desde una imagen de referencia L1 son iguales entre si basandose
en una imagen actual, un caso en el que un modo de fusion se aplica al bloque actual, un caso en el que un modo
de fusién con diferencia de vector de movimiento, MMVD, no se aplica al bloque actual, un caso en el que se lleva
a cabo una biprediccion basandose en la imagen de referencia LO y la imagen de referencia L1 se aplica al bloque
actual, un caso en el que una altura del bloque actual es mayor que o igual a 8, y un caso en el que la altura x un
ancho del bloque actual es mayor que o igual a 8x8,

en donde la derivacion de las muestras de prediccién incluye determinar si se satisface una condicién de aplicacion
de un flujo 6ptico bidireccional, BDOF, para aplicar un refinamiento a las muestras de prediccion,

en donde el BDOF se aplica a las muestras de prediccién basandose en un caso en el que un valor del indicador
habilitado para BDOF es 1, un caso en el que el modo CIIP no se aplica al bloque actual, un caso en el que la
imagen de referencia LO se ubica en direccién opuesta a la imagen de referencia L1 basandose en la imagen
actual, un caso en el que la biprediccion se lleva a cabo basandose en la imagen de referencia LO y la imagen de
referencia L1 se aplica al bloque actual, un caso en el que el bloque actual es un componente de luma, un caso
en el que un valor de informacion relacionada con el modelo de movimiento es 0, un caso en el que un modo de
fusion basado en subbloques no se aplica al bloque actual, y un caso en el que un valor de informacién de indice
de ponderacion de biprediccion del bloque actual es igual a 0,

en donde la informacion de indicador de CIIP esté relacionada con si el modo de CIIP se aplica al bloque actual,

en donde el modo CIIP no se aplica al bloque actual basandose en un valor de la informacion de indicador CIIP
queesiguala0,y

en donde la informacién relacionada con el modelo de movimiento esta relacionada con si se aplica un modo afin
al bloque actual.

2. El método de decodificacién de imagenes de la reivindicacién 1, en donde la derivacién de la SAD minima
comprende:

calcular un area de muestra que tiene la SAD minima entre muestras de prediccion en la imagen de referencia LO
que se deriva basandose en el vector de movimiento LO y muestras de prediccion en la imagen de referencia L1
que se deriva basandose en el vector de movimiento L1; y

llevar a cabo un refinamiento para el vector de movimiento LO y el vector de movimiento L1 en base al area de
muestra que tiene la SAD minima.

3. El método de decodificacion de imagenes de la reivindicacion 2, que comprende ademas determinar si se aplica un
modo de fusion al bloque actual,

en donde en caso de que el modo de fusion se aplique al bloque actual, el vector de movimiento LO y el vector de
movimiento L1 se derivan en base a un vector de movimiento de un blogue vecino indicado por un indice de fusién
entre blogues vecinos del bloque actual, y
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en donde el vector de movimiento LO refinado y el vector de movimiento L1 refinado se derivan en caso de que la
distancia desde la imagen de referencia LO y la distancia desde la imagen de referencia L1 sean iguales entre si
en base a la imagen actual.

4. El método de decodificacién de imagenes de la reivindicacion 3, que comprende ademas determinar si se aplica
una biprediccion al bloque vecino indicado por el indice de fusién en caso de que el modo de fusidén se aplique al
bloque actual, y

en donde en caso de que la biprediccién se aplique al bloque vecino indicado por el indice de fusién, el vector de
movimiento del bloque vecino indicado por el indice de fusion incluye un vector de movimiento en una direccion de
prediccion LO y un vector de movimiento en una direccién de prediccion L1.

5. Un método de codificacion de imagenes llevado a cabo por un aparato de codificacién, comprendiendo el método
de codificacion de imagenes:

determinar (E900) si se satisface una condicion de aplicacién de un refinamiento de vector de movimiento del lado
del decodificador, DMVR, para aplicar un refinamiento de vector de movimiento a un bloque actual;

derivar (E920) una suma minima de diferencias absolutas, SAD, en base a un vector de movimiento LO y un vector
de movimiento L1 del bloque actual en base a un caso donde se satisface la condicién de aplicaciéon del DMVR,;

derivar (E920) un vector de movimiento L0 refinado y un vector de movimiento L1 refinado para el bloque actual
basandose en la SAD minima basandose en un caso donde se satisface la condicién de aplicacién del DMVR,;

derivar (E930) muestras de prediccion para el bloque actual basandose en el vector de movimiento LO refinado y
el vector de movimiento L1 refinado y basandose en un caso donde se satisface la condicion de aplicacion del
DMVR,;

derivar (E940) muestras residuales basadas en las muestras de prediccion; y

codificar (E950) informacién de imagen que incluye informacién sobre las muestras residuales e informacion de
indicador de inter e intraprediccion combinadas, CIIP,

en donde el DMVR se aplica al bloque actual basandose en un caso en el que un valor del indicador 1 habilitado
para DMVR, un caso en el que un modo CIIP no se aplica al bloque actual, un caso en el que una distancia desde
una imagen de referencia LO y una distancia desde una imagen de referencia L1 son iguales entre si basandose
en una imagen actual, un caso en el que un modo de fusion se aplica al bloque actual, un caso en el que un modo
de fusién con modo de diferencia de vector de movimiento, MMVD, no se aplica al bloque actual, un caso en el
que se lleva a cabo una biprediccion basandose en la imagen de referencia LO y la imagen de referencia L1 se
aplica al blogue actual, un caso en el que una altura del bloque actual es mayor que o igual a 8, y un caso en el
que la altura x un ancho del bloque actual es mayor que o igual a 8x8,

en donde la derivacion de las muestras de prediccién incluye determinar si se satisface una condicién de aplicacion
de un flujo 6ptico bidireccional, BDOF, para aplicar un refinamiento a las muestras de prediccion,

en donde el BDOF se aplica a las muestras de prediccién basandose en un caso en el que un valor del indicador
habilitado para BDOF es 1, un caso en el que el modo CIIP no se aplica al bloque actual, un caso en el que la
imagen de referencia LO se ubica en direccién opuesta a la imagen de referencia L1 basandose en la imagen
actual, un caso en el que la biprediccion se lleva a cabo basandose en la imagen de referencia LO y la imagen de
referencia L1 se aplica al bloque actual, un caso en el que el bloque actual es un componente de luma, un caso
en el que un valor de informacion relacionada con el modelo de movimiento es 0, un caso en el que un modo de
fusion basado en subbloques no se aplica al bloque actual, y un caso en el que un valor de informacién de indice
de ponderacion de biprediccion del bloque actual es igual a 0,

en donde la informacion de indicador de CIIP esté relacionada con si el modo de CIIP se aplica al bloque actual,

en donde el modo CIIP no se aplica al bloque actual basandose en un valor de la informacién de indicador CIIP
queesiguala 0,y

en donde la informacién relacionada con el modelo de movimiento esta relacionada con si se aplica un modo afin
al bloque actual.

6. Un medio de almacenamiento digital legible por ordenador que almacena un flujo de bits generado por un método,
comprendiendo el método:

determinar (E900) si se satisface una condicion de aplicacién de un refinamiento de vector de movimiento del lado
del decodificador, DMVR, para aplicar un refinamiento de vector de movimiento a un bloque actual;

derivar (E910) una suma minima de diferencias absolutas, SAD, en base a un vector de movimiento LO y un vector
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de movimiento L1 del bloque actual en base a un caso donde se satisface la condicién de aplicaciéon del DMVR,;

obtener (E920) un vector de movimiento LO refinado y un vector de movimiento L1 refinado para el bloque actual
basandose en la SAD minima basandose en un caso donde se satisface la condicién de aplicacién del DMVR,;

derivar (E930) muestras de prediccion para el bloque actual basandose en el vector de movimiento LO refinado y
el vector de movimiento L1 refinado y basandose en un caso donde se satisface la condicion de aplicacion del
DMVR,;

derivar (E940) muestras residuales basadas en las muestras de prediccion; y

codificar (E950) informacién de imagen que incluye informacion sobre las muestras residuales e informacién de
indicador de inter e intraprediccién combinadas, CIIP, para generar el flujo de bits,

en donde el DMVR se aplica al bloque actual basandose en un caso en el que un valor del indicador 1 habilitado
para DMVR, un caso en el que un modo CIIP no se aplica al bloque actual, un caso en el que una distancia desde
una imagen de referencia LO y una distancia desde una imagen de referencia L1 son iguales entre si basandose
en una imagen actual, un caso en el que un modo de fusion se aplica al bloque actual, un caso en el que un modo
de fusién con modo de diferencia de vector de movimiento, MMVD, no se aplica al bloque actual, un caso en el
que se lleva a cabo una biprediccion basandose en la imagen de referencia LO y la imagen de referencia L1 se
aplica al blogue actual, un caso en el que una altura del bloque actual es mayor que o igual a 8, y un caso en el
que la altura x un ancho del bloque actual es mayor que o igual a 8x8,

en donde la derivacion de las muestras de prediccion incluye determinar si se satisface la condicién de aplicacion
del BDOF para aplicar un refinamiento a las muestras de prediccién,

en donde el BDOF se aplica a las muestras de prediccién basandose en un caso en el que un valor del indicador
habilitado para BDOF es 1, un caso en el que el modo CIIP no se aplica al bloque actual, un caso en el que la
imagen de referencia LO se ubica en direccidon opuesta a la imagen de referencia L1 basandose en la imagen
actual, un caso en el que la biprediccion se lleva a cabo basandose en la imagen de referencia LO y la imagen de
referencia L1 se aplica al bloque actual, un caso en el que el bloque actual es un componente de luma, un caso
en el que un valor de informacion relacionada con el modelo de movimiento es 0, un caso en el que un modo de
fusion basado en subbloques no se aplica al bloque actual, y un caso en el que un valor de informacién de indice
de ponderacién de biprediccion del bloque actual es igual a 0,

en donde la informacion de indicador de CIIP esta relacionada con si el modo de CIIP se aplica al bloque actual,

en donde el modo CIIP no se aplica al bloque actual basandose en un valor de la informacién de indicador CIIP
que esiguala 0,y

en donde la informacién relacionada con el modelo de movimiento esta relacionada con si se aplica un modo afin
al bloque actual.

7. Un método para transmitir datos para informacién de imagen, comprendiendo el método:

obtener un flujo de bits de la informaciéon de imagen que incluye informacion sobre muestras residuales e
informacién de indicador de inter e intraprediccion combinadas, CIIP,

en donde el flujo de bits se genera basandose en determinar (EQ00) si se satisface una condicién de aplicacion de
un refinamiento de vector de movimiento del lado del decodificador, DMVR, para aplicar un refinamiento de vector
de movimiento a un bloque actual, derivar (E910) una suma minima de diferencias absolutas, SAD, basandose en
un vector de movimiento LO y un vector de movimiento L1 del bloque actual basandose en un caso donde se
satisface la condicion de aplicacién del DMVR, derivar (E920) un vector de movimiento L0 refinado y un vector de
movimiento L1 refinado para el bloque actual basandose en la SAD minima basandose en un caso donde se
satisface la condicién de aplicacién del DMVR, derivar (E930) muestras de prediccion para el bloque actual
basandose en el vector de movimiento LO refinado y el vector de movimiento L1 refinado y basandose en un caso
donde se satisface la condicién de aplicacion del DMVR, derivar (E940) muestras residuales basadas en las
muestras de prediccion, codificar (E950) la informacién de imagen que incluye la informacién sobre las muestras
residuales; y

transmitir los datos que comprenden el flujo de bits de la informacién de imagen que incluye la informacioén sobre
las muestras residuales de la informacién de indicador CIIP,

en donde el DMVR se aplica al bloque actual basandose en un caso en el que un valor del indicador 1 habilitado
para DMVR, un caso en el que un modo CIIP no se aplica al bloque actual, un caso en el que una distancia desde
una imagen de referencia LO y una distancia desde una imagen de referencia L1 son iguales entre si basandose
en una imagen actual, un caso en el que un modo de fusion se aplica al bloque actual, un caso en el que un modo
de fusién con modo de diferencia de vector de movimiento, MMVD, no se aplica al bloque actual, un caso en el
que se lleva a cabo una biprediccion basandose en la imagen de referencia LO y la imagen de referencia L1 se
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aplica al blogue actual, un caso en el que una altura del bloque actual es mayor que o igual a 8, y un caso en el
que la altura x un ancho del bloque actual es mayor que o igual a 8x8,

en donde la derivacion de las muestras de prediccion incluye determinar si se satisface la condicién de aplicacion
del BDOF para aplicar un refinamiento a las muestras de prediccion,

en donde el BDOF se aplica a las muestras de prediccién basandose en un caso en el que un valor del indicador
habilitado para BDOF es 1, un caso en el que el modo CIIP no se aplica al bloque actual, un caso en el que la
imagen de referencia LO se ubica en direccidon opuesta a la imagen de referencia L1 basandose en la imagen
actual, un caso en el que la biprediccion se lleva a cabo basandose en la imagen de referencia LO y la imagen de
referencia L1 se aplica al bloque actual, un caso en el que el bloque actual es un componente de luma, un caso
en el que un valor de informacion relacionada con el modelo de movimiento es 0, un caso en el que un modo de
fusion basado en subbloques no se aplica al bloque actual, y un caso en el que un valor de informacién de indice
de ponderacién de biprediccion del bloque actual es igual a 0,

en donde la informacion de indicador de CIIP esta relacionada con si el modo de CIIP se aplica al bloque actual,

en donde el modo CIIP no se aplica al bloque actual basandose en un valor de la informacién de indicador CIIP
que esiguala 0,y

en donde la informacién relacionada con el modelo de movimiento esta relacionada con si se aplica un modo afin
al bloque actual.
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FIG. 6
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FIG. 7
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FIG. 8
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FIG. 9
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FIG. 10
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