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DESCRIPCION
Nuevo modo de prediccién plano
Antecedentes
Campo de la invencion

La presente invencion se refiere a un método y aparato para realizar decodificacién de intraprediccién de tipo de
modo plano sobre datos de video digital que se han codificado usando una intraprediccién de tipo de modo plano.

Discusion de la técnica relacionada

Una senal de video digital se compone de una secuencia de cuadros de video digital que son una representacion de
una senal de video RGB original. Como parte de la transformacion de sefal analégica a digital, cada cuadro de la
sefal de video RGB original se codifica en los cuadros de video digital de datos que comprenden la sefal de video
digital. El propdsito del proceso de codificacién es calcular tan preciso como sea posible una prediccién digital de la
sefal de video RGB original al mismo tiempo que se intenta también maximizar una compresiéon de los datos
binarios que son la representacion digital de la sefal de video RGB original. Aunque existen tanto métodos de
interprediccion como métodos de intraprediccién para codificar una sefial de video, la presente invencién solamente
se refiere al método de intraprediccion que también se conoce como método de prediccion espacial.

Con el fin de lograr el proceso de codificacion, una unidad de codificacion procesara una prediccién en una parte de
un cuadro de video original con el fin de codificarla a datos de video digital. Los datos de video digital codificados
resultantes se conocen como unidad de prediccion. Una pluralidad de unidades de prediccién comprendera
tipicamente un bloque de arbol de datos de video, una pluralidad de bloques de arbol comprendera tipicamente un
segmento de datos de video y una pluralidad de segmentos entonces comprendera tipicamente un cuadro de datos
de video digital, aunque son posibles otras configuraciones. Perteneciente especificamente a los métodos de
intraprediccion que se basan en predicciones espaciales, una unidad de prediccién actual que esta siendo
procesada se predecira haciendo referencia a muestras predichas previamente que son colindantes espacialmente a
la unidad de prediccién actual. Una vez que todos los cuadros de video digital han sido predichos y codificados, se
dice que el programa de video digital estd completamente comprimido y listo para su almacenamiento o transmision
como datos de video digital o una sefal. Junto con los datos de video digital reales, la unidad de codificacion
también incluird informacion de identificacion que indica qué modo de prediccion se aplicé para predecir cada unidad
de prediccion de datos de video.

A una unidad de decodificacion se le encarga realizar la decodificacion, o descompresién, de la sefial/datos de video
digital. La decodificacién se procesa aplicando el mismo procesamiento de modo de prediccion sobre cada unidad
de prediccion que se aplicé por la unidad de codificacion. Esto se logra analizando sintacticamente la informacién de
identificacion y determinando el modo de prediccion adecuado que se identifica para predecir cada unidad de
predicciéon de datos de video. Aplicando la prediccién correcta sobre cada una de las unidades de prediccién de los
datos de video, la unidad de decodificacion es capaz de reconstruir con éxito el video original. A la unidad de
decodificacion se le asigna de este modo la tarea de reconstruir la sefial de video digital en una representacion
visualizable de la sefial de video original. Segin el modo de intraprediccién para decodificar una unidad de
prediccién, se hara referencia a las muestras reconstruidas previamente a partir de las unidades de prediccion
reconstruidas previamente para reconstruir las muestras de una unidad de prediccién actual que esta siendo
procesada actualmente por la unidad de decodificacion.

De los muchos modos de intraprediccion disponibles para predecir una unidad de prediccion de datos de video
digital, la presente invencion se refiere al modo de intraprediccién plano. La intraprediccion de modo plano se
conoce generalmente para predecir primero una Unica muestra dentro de una unidad de prediccion actual haciendo
referencia a los bloques colindantes que se han reconstruido previamente. Entonces, después de predecir la primera
muestra dentro de la unidad de prediccion actual, las muestras restantes de la unidad de prediccion actual se
predicen haciendo referencia a la primera muestra predicha dentro de la unidad de prediccién actual y las muestras
reconstruidas a partir de los bloques que son colindantes a la unidad de prediccién actual.

El documento UGUR (NOKIA) K ET AL: “Video coding technology proposal by Tandberg, Nokia, and Ericsson”, 1.
REUNION JCT-VC; 15-4-2010 - 23-4-2010; DRESDE; (EQUIPO COLABORATIVO CONJUNTO SOBRE
CODIFICACION DE VIDEO DE ISO/IEC JTC1/SC29/WG11 E UIT-T SG.16); URL: HTTP:/WFTP3.ITU.INT/AV-
ARCH/JCTVC-SITE/, 24 de abril de 2010 (24-04-2010), XP030007563 se refiere a tecnologia de codificacion de
video y describe el uso de un proceso de interpolacion bilineal usado para decodificar una sefial de video en modo
de intraprediccion plano.

Compendio de la invencion

La presente invencién se define en las reivindicaciones independientes. La descripciéon habilitante para la invencién
se encuentra en la realizacion ilustrada en la Figura 10. Los ejemplos restantes ilustrados en otras figuras se han de
entender como ejemplos que no describen partes de la presente invencion.
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Es un objeto de la presente invencién ofrecer una variedad de nuevos métodos para obtener la prediccion de una
primera muestra dentro de una unidad de prediccion actual, donde esta siendo predicha la unidad de prediccién
actual segun un nuevo intramodo plano de la presente invencién.

También es un objeto de la presente invencion ofrecer una variedad de métodos para predecir las muestras
restantes dentro de la unidad de prediccion actual una vez que se ha predicho y reconstruido la primera muestra
dentro de la unidad de prediccion actual. Segun la presente invencién, estos métodos predeciran las muestras
restantes dentro de la unidad de prediccién actual haciendo referencia a la primera muestra, asi como muestras
reconstruidas previamente a partir de bloques que son colindantes a la unidad de prediccion actual.

Se ha de entender que tanto la descripcion general precedente como la siguiente descripcion detallada de la
presente invencién son ejemplares y explicativas y estan destinadas a proporcionar una explicacion adicional de la
presente invencion que se reivindica.

Breve descripcion de los dibujos

La Fig. 1 ilustra una primera realizacién para obtener la primera muestra de una unidad de prediccion;
La Fig. 2 ilustra una segunda realizacion para obtener la primera muestra de una unidad de prediccién;
La Fig. 3 ilustra una tercera realizacion para obtener la primera muestra de una unidad de prediccion;
La Fig. 4 ilustra una cuarta realizacion para obtener la primera muestra de una unidad de prediccion;

La Fig. 5 ilustra una primera realizacion para predecir las muestras restantes después de que se haya predicho una
primera muestra segun la presente descripcion;

La Fig. 6 ilustra una segunda realizacion para predecir las muestras restantes después de que se haya predicho una
primera muestra segun la presente descripcion;

La Fig. 7 ilustra una vista ampliada de una parte tomada de la Fig. 6;

La Fig. 8 ilustra una tercera realizacion para predecir las muestras restantes después de que se haya predicho una
primera muestra segun la presente descripcion;

La Fig. 9 ilustra una vista ampliada de una parte tomada de la Fig. 8;

La Fig. 10 ilustra una cuarta realizacion para predecir las muestras restantes después de que se haya predicho una
primera muestra segun la presente descripcion;

La Fig. 11 ilustra una quinta realizacién para predecir las muestras restantes después de que se haya predicho una
primera muestra segun la presente descripcién;

La Fig. 12 ilustra una sexta realizacion para predecir las muestras restantes después de que se haya predicho una
primera muestra segun la presente descripcién;

La Fig. 13 ilustra un método para filtrar ciertas muestras de referencia que se determinan que son importantes segun
la presente descripcion;

La Fig. 14 ilustra un ejemplo para procesar una primera muestra de una unidad de prediccion segun la presente
descripcion;

La Fig. 15 ilustra un ejemplo para determinar la ubicacion de una primera muestra de una unidad de prediccion
segun la presente descripcion;

La Fig. 16 ilustra otro ejemplo para determinar la ubicacion de una primera muestra de una unidad de prediccién
segun la presente descripcion;

La Fig. 17 ilustra un ejemplo para determinar la ubicacién de una primera muestra de una unidad de prediccién
segun la presente descripcion;

La Fig. 18 ilustra un método para procesar una unidad de prediccion después de haber recibido una primera muestra
de la unidad de prediccién segun la presente descripcion;

La Fig. 19 ilustra la relacién entre una unidad de prediccion y los bloques de datos de video que son colindantes a la
unidad de prediccion segun la presente descripcién;

La Fig. 20 ilustra una unidad de decodificacion segun la presente invencion, y
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La Fig. 21 ilustra una vista de cerca de las unidades de prediccién que son parte de la unidad de decodificacion
ilustrada en la Fig. 20.

Descripcion detallada

Ahora se hara referencia en detalle a las realizaciones preferidas de la presente descripcion, ejemplos de las cuales
se ilustran en los dibujos que se acompafan. Las terminologias o palabras usadas en esta especificacion y las
reivindicaciones no se interpretan como limitadas a los significados generales o de diccionario y se deberian
interpretar como los significados y conceptos que coinciden con la idea técnica de la presente invencion basados en
el principio de que un inventor es capaz de definir adecuadamente los conceptos de las terminologias para describir
la invencioén del inventor de una forma prevista. Las realizaciones descritas en esta descripcion y las configuraciones
mostradas en los dibujos que se acompanan son de naturaleza ejemplar y no se pretende que sean de naturaleza
inclusiva. Las realizaciones preferidas no representan todas las posibles variaciones técnicas de la presente
invencion. Por lo tanto, se entiende que la presente invencién cubre las modificaciones y variaciones de esta
invencion a condicién de que queden dentro del alcance de las reivindicaciones adjuntas y sus equivalentes en el
punto de tiempo de presentacién de esta solicitud.

Se observa que, con los propoésitos de la explicacion detallada que sigue, toda mencién de un bloque colindante se
entiende que es en referencia a un bloque que es colindante a una unidad de prediccion actual. Una unidad de
predicciéon actual se entiende que incluye las muestras de prediccién actuales que estan siendo procesadas por
prediccién segun los nuevos intramodos planos de la presente invencion. La distancia H se refiere a una altura, en
muestras, de la unidad de prediccion actual, y W se refiere a una anchura, en muestras, de la unidad de prediccion
actual. También cualquier area gris se ilustra para representar muestras reconstruidas previamente. Las muestras
reconstruidas se han predicho y combinado con un valor residual que se incluye en una sefal de video, y se puede
hacer referencia a tales muestras reconstruidas para predecir muestras segun la presente invencién. Las muestras
predichas ain no se han combinado con un valor residual para ser reconstruidas, pero se han procesado por
prediccién y también se pueden hacer referencia para predecir muestras segun esta presente invencion. Y cualquier
uso del término “muestras” se entiende que es intercambiable con el término comdnmente conocido de “pixeles”.

La Fig. 1 ilustra una primera realizacion para predecir una primera muestra de prediccién actual RB de dentro de una
unidad de prediccion actual 101 para hacer referencia en el nuevo método de intraprediccion de modo plano. La
unidad de prediccién actual 101 se ve que tiene un bloque izquierdo colindante 102 situado adyacente y a la
izquierda de la unidad de predicciéon actual 101. Y la unidad de prediccion actual 101 se ve que tiene un bloque
superior colindante 103 situado adyacente y en la parte superior del bloque de prediccion actual 101. Tanto el bloque
izquierdo colindante 102 como el bloque superior colindante 103 se representan como areas grises para indicar que
consisten en muestras reconstruidas previamente. Aunque solamente la primera muestra de prediccion actual RB se
ilustra especificamente, la unidad de prediccién actual 101 también contiene adicionalmente una pluralidad de
muestras de prediccion actuales que necesitan ser predichas y, finalmente, reconstruidas. También, la primera
muestra de prediccion actual RB sera la muestra situada en la parte inferior derecha de la unidad de prediccion
actual 101.

Segun la primera realizacion para predecir la primera muestra de prediccion actual RB de dentro de la unidad de
prediccién actual 101, la primera muestra de prediccién actual RB se predecira en base a una intraprediccion de
modo DC. La intraprediccion de modo DC hara referencia al valor de muestra para la muestra T y al valor de
muestra para la muestra L y determinara un valor promedio de estos dos valores de muestra. Se hace referencia a la
muestra de referencia T del bloque superior colindante 103, y se hace referencia a la muestra de referencia L del
bloque izquierdo colindante 102. Entonces, segun la intraprediccion de modo DC, el valor de muestra promedio para
las muestras de referencia T y L servira como el valor de prediccion para la primera muestra de prediccion actual
RB. Ahora, con este valor de intraprediccion de modo DC, se puede hacer referencia al valor predicho para RB para
predecir las muestras restantes de la unidad de prediccion actual 101. Aunque la Fig. 1 identifica especificamente
las posiciones para las muestras de referencia L y T, esta dentro del alcance de la presente descripcién para que se
haga referencia a la muestra de referencia L desde cualquiera de las muestras del bloque izquierdo colindante 102,
y esta dentro del alcance de la presente descripcion para que se haga referencia a la muestra de referencia T desde
cualquiera de las muestras del bloque superior colindante 103.

La Fig. 2 ilustra una segunda realizacion para predecir una primera muestra de prediccion actual RB de dentro de
una unidad de prediccion actual 201 para hacer referencia en el nuevo método de intraprediccién de modo plano.
Segun esta segunda realizacion, la primera muestra de prediccién actual RB se predecira en base a un promedio de
una muestra de referencia 2H reconstruida previamente y una muestra de referencia 2W reconstruida previamente.
La muestra de referencia 2H se puede tomar o bien de un bloque izquierdo colindante o bien de un bloque izquierdo
inferior colindante, dependiendo del tamafo de los bloques colindantes a la izquierda de la unidad de prediccion
actual 201. La muestra de referencia 2W se puede tomar o bien de un bloque superior colindante o bien de un
bloque superior derecho colindante, dependiendo del tamafno de los blogues colindantes a la parte superior de la
unidad de prediccién actual 201. Este valor de muestra promedio para las muestras de referencia 2H y 2W servira
como el valor de prediccion para la primera muestra de prediccién actual RB segun esta segunda realizacién. Ahora,
haciendo referencia a esta prediccion para la primera muestra de prediccién actual RB, se pueden predecir las
muestras restantes de la unidad de prediccion actual 201. En el caso donde la muestra de referencia 2H no esta
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disponible, se puede hacer referencia a una muestra de referencia situada a una distancia H dentro del bloque
izquierdo colindante en lugar de a la muestra de referencia 2H para los propédsitos de esta segunda realizacion. En el
caso donde la muestra de referencia 2W no esté disponible, se puede hacer referencia a una muestra de referencia
situada a una distancia W dentro del bloque superior colindante en lugar de a la muestra de referencia 2W para los
propésitos de esta segunda realizacion.

La Fig. 3 ilustra una tercera realizacion para predecir una primera muestra de prediccién actual RB de dentro de una
unidad de prediccién actual 301 para hacer referencia en el nuevo método de intraprediccion de modo plano. Segun
esta tercera realizacion, se hara referencia a un promedio de cuatro muestras de referencia reconstruidas
previamente de bloques colindantes para predecir la primera muestra de prediccion actual RB. Especificamente, se
hara referencia a la muestra de referencia T y a la muestra de referencia 2T para obtener el valor de muestra
promediado de T'. Aunque se hace referencia a la muestra de referencia T de un bloque superior colindante, se
puede hacer referencia a la muestra de referencia 2T del mismo bloque superior colindante o de un bloque superior
derecho colindante separado dependiendo del tamafo del bloque superior colindante. De manera similar, se hara
referencia a las muestras de referencia L y 2L para obtener el valor de muestra promediado de L’. Aunque la
muestra de referencia L se obtiene de un bloque izquierdo colindante, se puede hacer referencia a la muestra de
referencia 2L del mismo bloque izquierdo colindante o de un bloque inferior izquierdo colindante separado
dependiendo del tamano del bloque izquierdo colindante. Entonces, la prediccién de la primera muestra de
prediccién actual RB sera el promedio de T’ y L’ segun esta tercera realizacién. Entonces, haciendo referencia a esta
prediccién para la primera muestra de prediccion actual RB, se pueden predecir las muestras restantes de la unidad
de prediccion actual 301.

En la Fig. 3, la funcién para determinar el promedio de dos muestras de referencia se denota en términos de una
funcion de desplazamiento. Por ejemplo, el promedio de las muestras de referencia L y 2L se denota por:

L'=(L+2L+1)>>1

Segun la funcién de desplazamiento anterior, se afade un valor de 1 a la suma de las muestras de referencia L y 2L
con el fin de justificar los posibles errores de redondeo, no obstante, estd dentro del alcance de la presente
descripcion renunciar al mas 1. Y la funcién de desplazamiento de flecha doble, >>, representa tomar el promedio de
la suma dividiendo la suma por dos. Se puede entender que los calculos restantes para los valores de muestra
promedio para RB y T ilustrados en la Fig. 3 que utilizan la funcidon de desplazamiento operan de una manera
similar.

La Fig. 4 ilustra una cuarta realizacion para predecir una primera muestra de prediccién actual RB de dentro de una
unidad de prediccion actual 401 para hacer referencia en el nuevo método de intraprediccion de modo plano. Segun
esta cuarta realizacion, el valor de prediccién para la primera muestra de prediccion RB se obtiene haciendo
referencia a dos muestras de referencia de los bloques colindantes. Especificamente, se hace referencia a una
primera muestra de referencia T’ de un bloque colindante que puede ser o bien un bloque superior colindante o bien
un bloque superior derecho colindante, dependiendo del tamarfio del bloque superior colindante. La caracteristica
distintiva de la primera muestra de referencia T' es que se hace referencia de entre las muestras T y 2T
reconstruidas previamente. Se hace referencia a una segunda muestra de referencia L’ de un bloque colindante que
puede ser o bien un bloque izquierdo colindante o bien un bloque inferior izquierdo colindante, dependiendo del
tamarnio del bloque izquierdo colindante. La caracteristica distintiva de la segunda muestra de referencia L’ es que se
hace referencia desde una ubicacién entre las muestras L y 2L reconstruidas previamente. El valor de prediccion
para la primera muestra de prediccion actual RB se obtiene entonces a partir del promedio de las muestras de
referencia T’y L. Esto se denota por la funcién de desplazamiento en la Fig. 4 como:

RB=(T+L +1)>>1

Segun la funcién de desplazamiento anterior, se afiade un valor de 1 a la suma de las muestras de referencia T'y L
con el fin de justificar los errores de redondeo potenciales, no obstante, estd dentro del alcance de la presente
descripcion renunciar al mas uno. Y la funcién de desplazamiento de doble flecha, >>, representa tomar el promedio
de la suma dividiendo la suma por dos.

Después de obtener el valor de prediccion para la primera muestra de prediccién actual RB promediando los valores
para las muestras de referencia T’ y L’, se puede hacer referencia a la primera muestra de prediccién actual RB para
predecir las muestras restantes dentro de la unidad de prediccion actual 401 segun la nueva intraprediccién de modo
plano de la presente descripcion.

La Fig. 5 ilustra una primera realizacion para predecir las muestras restantes dentro de una unidad de prediccion
actual 501 después de obtener primero la prediccion de la primera muestra de prediccién actual RB. Una vez que se
ha predicho la primera muestra de prediccion actual RB segun cualquiera de los métodos descritos para la presente
descripcion, se hara referencia a la muestra L del bloque izquierdo colindante 502 y la muestra RB de dentro de la
unidad de prediccién actual 501 para realizar una interpolacion lineal. El resultado de la interpolacién lineal de la
muestra de referencia L y la muestra de referencia RB se conoce como LI1 en la Fig. 5. El valor de prediccion
resultante, LI1, de la interpolacion lineal de las muestras de referencia L y RB se rellenara entonces horizontalmente



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

ES 2901 793 T3

como el valor de prediccién para todas las muestras de prediccion actuales que pasan a lo largo de la fila inferior de
la unidad de prediccién actual 501. Se puede hacer referencia ahora a estas muestras que pasan a lo largo de la fila
inferior de la unidad de prediccién actual 501 para predecir las muestras restantes dentro de la unidad de prediccion
actual 501.

De manera similar, se hara referencia a la muestra T del bloque superior colindante 503 y a la muestra RB de dentro
de la unidad de prediccién actual 501 para realizar una interpolacion lineal. El valor de prediccién resultante de la
interpolacion lineal de la muestra de referencia T y la muestra de referencia RB se representa en la Fig. 5 como LI2.
El valor de prediccion resultante, LI2, de la interpolacion lineal de las muestras de referencia T y RB se rellenara
entonces como el valor de prediccion para todas las muestras de prediccién actuales que pasan verticalmente a lo
largo de la columna de mas a la derecha de la unidad de prediccion actual 501. Se puede hacer ahora referencia a
estas muestras que pasan verticalmente a lo largo de la columna de mas a la derecha de la unidad de prediccién
actual 501 para predecir las muestras restantes dentro de la unidad de prediccion actual 501.

Quedandonos con la Fig. 5, las muestras restantes dentro de la unidad de prediccién actual 501 que no se han
predicho se predicen mediante una interpolacion bilineal de cuatro muestras de referencia tomadas de entre las
muestras reconstruidas previamente del bloque colindante izquierdo 502, del bloque colindante superior 503 y de
dentro de la unidad de prediccién actual 501. Con propésitos ejemplares, la Fig. 5 representa el procesamiento de
prediccién para la muestra de prediccion actual C. De este modo, segun esta primera realizacion, la prediccion de la
muestra de prediccién actual C serd la interpolacion bilineal de las muestras de referencia Ly, LI2, Tx y LI1. Se puede
ver que la muestra de referencia Ly es la muestra reconstruida previamente del bloque izquierdo colindante 502 que
es adyacente a la unidad de prediccion actual 501 y también comparte la misma coordenada y que la muestra de
prediccién actual C. La muestra de referencia LI2 es la muestra predicha de dentro de la unidad de prediccion actual
501 que fue predicha por la interpolacion lineal de las muestras de referencia L y RB. También se puede ver que la
muestra de referencia Tx es la muestra reconstruida previamente del bloque superior colindante 503 que es
adyacente a la unidad de prediccion actual 501 y también comparte la misma coordenada x que la muestra de
prediccién actual C. La muestra de referencia LI1 es la muestra predicha de dentro de la unidad de prediccion actual
501 lo que fue predicho por la interpolacion lineal de las muestras de referencia L y RB. La interpolacién bilineal de
Ly, LI2, Tx y LI1 se procesara simultdneamente con el fin de obtener el valor de prediccion para la muestra de
prediccién actual C. Las muestras de prediccion actuales restantes dentro de la unidad de prediccion actual 501 se
predeciran segun esta primera realizacion de una manera similar que la muestra de prediccién actual C.

Como alternativa, la interpolacién bilineal de la muestra de prediccién actual C también se puede procesar
promediando dos interpolaciones lineales separadas. Segun esta alternativa, la interpolacion lineal de las muestras
de referencia Ly y LI2 se procesara por separado de la interpolacion lineal de las muestras de referencia Txy L1,y
entonces la prediccion para la muestra de prediccion actual C se basara en el promedio de estas dos interpolaciones
lineales. Las muestras de prediccion actuales restantes se predeciran segun esta alternativa de la primera
realizacién de una manera similar que la muestra de prediccién actual C.

La Fig. 6 ilustra una segunda realizacién para predecir las muestras restantes dentro de una unidad de prediccion
actual 601 después de obtener primero la prediccion de la primera muestra de prediccion actual RB. En la Fig. 6, se
ve que la primera prediccion actual RB se predice tomando el promedio de la muestra de referencia 2L y la muestra
de referencia 2T. Después de haber predicho la primera muestra de prediccién actual RB, las muestras de
prediccién actuales restantes a lo largo de la fila inferior de la unidad de prediccion actual 601 se copian del bloque
colindante como se representa en la Fig. 6. Las muestras de referencia a las que se hace referencia para copiar la
fila inferior de la unidad de prediccion actual 601 pueden provenir o bien de un bloque izquierdo colindante o bien de
un bloque inferior izquierdo colindante en relaciéon con la unidad de prediccion actual 601, dependiendo del tamafio
del bloque izquierdo colindante. De manera similar, las muestras de prediccion actuales restantes a lo largo de la
columna vertical de mas a la derecha de la unidad de prediccion actual 601 se copian del bloque colindante como se
representa en la Fig. 6. Las muestras de referencia a las que se hace referencia para copiar la columna vertical de
mas a la derecha en la unidad de prediccién actual 601 pueden provenir o bien de un bloque superior colindante o
bien de un bloque superior derecho colindante, dependiendo del tamafo del bloque superior colindante.

La Fig. 7 es una vista de cerca de la unidad de prediccion actual 601 vista en la Fig. 6. Después de predecir las
muestras a lo largo de la fila inferior y la columna vertical de méas a la derecha de la unidad de prediccién actual 601
copiando las muestras de los bloques colindantes como se ve en la Fig. 6, las muestras restantes dentro de la
unidad de predicciéon actual 601 se predicen segun una interpolacion bilineal. La interpolacion bilineal se procesa
haciendo referencia a cuatro muestras tomadas de entre el bloque colindante izquierdo 602, el bloque colindante
superior 603 y de dentro de la unidad de prediccién actual 601. Con propésitos ejemplares, la Fig. 7 representa el
procesamiento de prediccion para la muestra de prediccion actual C. De este modo, segun esta segunda realizacién,
la prediccion para la muestra de prediccién actual C sera la interpolacion bilineal de las muestras de referencia Ly,
Rc, Tx y Be. La muestra de referencia Ly es una muestra del blogue izquierdo colindante 602 que es adyacente a la
unidad de prediccién actual 601 y también esta en la misma coordenada y que la muestra de prediccion actual C. La
muestra de referencia Rc es una muestra de dentro de la muestra de prediccién actual 601 que se ha predicho
copiando una muestra de referencia de un bloque colindante como se explica con referencia a la Fig. 6 anterior, y
también esta en la misma linea de coordenada y que la muestra de prediccion actual C. La muestra de referencia Tx
es una muestra del bloque superior colindante 603 que es adyacente a la unidad de prediccién actual 601 y también
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esta en la misma linea de coordenada x que la muestra de prediccion actual C. La muestra de referencia Bc es una
muestra de dentro de la muestra de prediccién actual 501 que se ha predicho copiando una muestra de referencia
de un bloque colindante como se explica en referencia a la Fig. 6 anterior, y también esta en la misma linea de
coordenada x que la muestra de prediccion actual C. La interpolacién bilineal de Ly, Rc, Tx y Bc se procesara
simultaneamente con el fin de obtener el valor de prediccién para la muestra de prediccion actual C. Las muestras
de prediccién actuales restantes se predeciran seglin esta segunda realizacién de una manera similar que la
muestra de prediccion actual C.

Como alternativa, la interpolacién bilineal de la muestra de prediccién actual C también se puede procesar
promediando dos interpolaciones lineales separadas. Segun esta alternativa, la interpolacion lineal de las muestras
de referencia Ly, Rc se procesard por separado de la interpolacion lineal de las muestras de referencia Tx y B, y
entonces la prediccion para la muestra de prediccion actual C se basara en el promedio de estas dos interpolaciones
lineales. Las muestras de prediccion actuales restantes se predeciran segln esta alternativa de la segunda
realizacién de una manera similar.

La Fig. 8 ilustra una tercera realizacion para predecir las muestras restantes dentro de una unidad de prediccion
actual 801 después de obtener primero la predicciéon de la primera muestra de prediccion actual RB. Después de
haber predicho la primera muestra de prediccion actual RB segun cualquiera de las realizaciones mencionadas
previamente anteriormente, las muestras de prediccion actuales restantes que pertenecen a la fila inferior de la
unidad de prediccién actual 801 se llenan utilizando una interpolacion lineal de dos muestras de referencia
referenciadas desde dos bloques colindantes. Con propésitos ejemplares, el caso para predecir la muestra de
prediccién actual Bs se describira como un caso ejemplar para predecir las muestras a lo largo de la fila inferior de la
unidad de prediccion actual 801. Se puede ver a partir de la Fig. 8 que las dos muestras de referencia a las que se
hace referencia para predecir la muestra de prediccién actual Bs estan a lo largo de una linea angular comun y
también provienen de dos bloques colindantes separados. Se hace referencia a la primera muestra de referencia,
como se indica por la flecha a, o bien desde un bloque izquierdo colindante o bien un bloque inferior izquierdo
colindante, dependiendo del tamafo del bloque izquierdo colindante. Se hace referencia a la segunda muestra de
referencia, como se indica en la flecha 1- a, o bien desde un bloque superior colindante o bien un bloque superior
derecho colindante, dependiendo del tamano del bloque superior colindante. De este modo, la primera muestra de
referencia y la segunda muestra de referencia se interpolaran linealmente para obtener un valor de prediccion para
la muestra de prediccion actual Bs. Las muestras de prediccion actuales restantes a lo largo de la fila inferior de la
unidad de prediccion actual 801 se predecirdn de una manera similar haciendo referencia a dos muestras de
referencia separadas que se ponen a lo largo de una linea angular correspondiente. Se hace referencia entonces a
las muestras de prediccion actuales predichas cuando se predicen las muestras restantes dentro de la unidad de
prediccién actual 801.

También se representa en la Fig. 8 el método de prediccién para la columna vertical de mas a la derecha de
muestras dentro de la unidad de prediccidn actual 801 segun esta tercera realizacion. Con propdsitos ejemplares, el
caso de prediccion de la muestra de prediccion actual Rz se describird como un caso ejemplar para predecir las
muestras a lo largo de la columna vertical de mas a la derecha de la unidad de prediccion actual 801. Se puede ver
a partir de la Fig. 8 que las dos muestras de referencia a las que se hace referencia para predecir la muestra de
prediccién actual Rz estan a lo largo de una linea angular comin y también provienen de dos bloques colindantes
separados. Se hace referencia a la primera muestra de referencia, como se indica por la flecha a, o bien desde un
bloque izquierdo colindante o bien un bloque inferior izquierdo colindante, dependiendo del tamarno del bloque
izquierdo. Se hace referencia a la segunda muestra de referencia, como se indica por la flecha 1-a, o bien desde un
bloque superior colindante o bien desde un bloque superior derecho colindante, dependiendo del tamario del bloque
superior. De este modo, la primera muestra de referencia y la segunda muestra de referencia se interpolaran
linealmente para obtener un valor de prediccién para la muestra de prediccién actual Rz. Las muestras restantes a lo
largo de la columna vertical de mas a la derecha de la unidad de prediccion actual 801 se predeciran de una manera
similar haciendo referencia a dos muestras de referencia separadas que se ponen a lo largo de una linea angular
correspondiente. Se puede hacer referencia entonces a las muestras de prediccidén actuales predichas cuando se
predicen las muestras restantes dentro de la unidad de prediccion actual 801.

La Fig. 9 es una vista de cerca de la unidad de prediccion actual 801 vista en la Fig. 8 donde se han predicho las
muestras a lo largo de la fila inferior y las muestras a lo largo de la columna vertical de mas a la derecha. Las
muestras restantes dentro de la unidad de prediccidon actual 801 que no se han predicho se predicen mediante una
interpolacién bilineal de cuatro muestras de referencia tomadas de entre las muestras reconstruidas previamente del
bloque colindante izquierdo 802, el bloque colindante superior 803 y de dentro de la unidad de prediccion actual 801.
Con propositos ejemplares, la Fig. 9 representa el caso para procesamiento de prediccion de la muestra de
prediccién actual C. De este modo, segun esta tercera realizacién, la prediccion para la muestra de prediccion actual
C sera la interpolacion bilineal de las muestras de referencia Ly, Rc, Tx y Bc. La muestra de referencia Ly es una
muestra del bloque izquierdo colindante 802 que es adyacente a la unidad de prediccién actual 801 y también esta
en la misma coordenada y que la muestra de prediccion actual C. La muestra de referencia Rc es una muestra de
dentro de la muestra de prediccion actual 801 que se ha predicho en base a la interpolacién lineal de dos muestras
de bloques colindantes que se ponen a lo largo de una linea angular comin como se explica con referencia a la Fig.
8 anterior, y también esta en la misma linea de coordenada y que la muestra de prediccion actual C. La muestra de
referencia Tx es una muestra del bloque superior colindante 803 que es adyacente a la unidad de prediccién actual
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801 y estad también en la misma linea de coordenada x que la muestra de prediccién actual C. La muestra de
referencia Bc es una muestra de dentro de la muestra de prediccién actual 801 que se ha predicho mediante la
interpolacién lineal de dos muestras de bloques colindantes que se ponen a lo largo de una linea angular comun
como se explica en referencia a la Fig. 8 anterior, y también esta en la misma linea de coordenada x que la muestra
de prediccion actual C. La interpolacién bilineal de Ly, Rc, Tx y Bc se procesara entonces simultdneamente con el fin
de obtener el valor de prediccién para la muestra de prediccion actual C. Las muestras de prediccion actuales
restantes se predeciran segun esta tercera realizacion de una manera similar que la muestra de prediccion actual C.

Como alternativa, la interpolacion bilineal de la muestra de prediccién actual C también se puede procesar tomando
por separado la interpolacion lineal de las muestras de referencia Ly y Rc y tomando la interpolacion lineal de las
muestras de referencia Tx y Bc, y luego tomando el promedio de estas dos interpolaciones lineales. Las muestras de
prediccién actuales restantes se predeciran segun esta alternativa a la tercera realizacién de una manera similar.

La Fig. 10 ilustra una cuarta realizacién para predecir las muestras restantes dentro de una unidad de prediccion
1001 después de obtener primero la prediccién de la primera muestra de prediccion actual RB. Después de haber
predicho la primera muestra de prediccién actual RB segun cualquiera de las realizaciones mencionadas
previamente anteriormente, todas las muestras de prediccion actuales restantes que pertenecen a la unidad de
prediccién actual 1001 se llenan/se predicen utilizando una interpolacion bilineal de cuatro muestras de referencia a
las que se hace referencia desde bloques colindantes. Por lo tanto, no hay necesidad calcular por separado una
predicciéon para las muestras de prediccion actuales que se ponen a lo largo de la fila inferior de la unidad de
prediccién actual 1001 y las muestras de prediccién actuales que se ponen a lo largo de la columna vertical de mas
a la derecha de la unidad de prediccion actual 1001. Con propédsitos ejemplares, la Fig. 10 representa el
procesamiento de prediccién para la muestra de prediccion actual C segun esta cuarta realizacién.

Con el fin de procesar la prediccion de la muestra de prediccion actual C, se hard una interpolacion bilineal de cuatro
muestras de referencia: Ly, 2T, Tx y 2L. La muestra de referencia Ly es una muestra de un bloque izquierdo
colindante que es adyacente a la unidad de prediccion actual 1001 y también esta en la misma linea de coordenada
y que la muestra de prediccion actual C. La muestra de referencia 2T es simplemente una copia de la muestra de
referencia 2T reconstruida previamente tomada o bien de un bloque superior colindante o bien de un bloque superior
derecho colindante. La muestra de referencia Tx es una muestra de un blogue superior colindante que es adyacente
a la unidad de prediccion actual 1001 y también esta en la misma linea de coordenada x que la muestra de
prediccién actual C. La muestra de referencia 2L es simplemente una copia de la muestra de referencia 2L
reconstruida previamente tomada o bien de un bloque izquierdo colindante o bien de un bloque inferior izquierdo
colindante. La interpolacién bilineal de Ly, 2T, Tx y 2L se procesara entonces simultaneamente con el fin de obtener
el valor de prediccion para la muestra de prediccion actual C. Las muestras de prediccion actuales restantes se
predeciran segun esta cuarta realizacion de una manera similar que la muestra de prediccion actual C.

Se observa que segun esta cuarta realizacién, las muestras de referencia 2L y 2T permaneceran constantes para
cada interpolacion bilineal hecha para predecir una muestra de prediccion actual dentro de la unidad de prediccion
actual 1001. No obstante, las muestras de referencia Ly y Tx variaran para corresponder con las coordenadas x e y
de la muestra de prediccion actual que se predice.

Como primera alternativa de esta cuarta realizacion, la interpolaciéon bilineal también se puede procesar como el
promedio de dos interpolaciones lineales separadas. Segun esta primera alternativa, la primera interpolacién lineal
se toma haciendo referencia a las muestras Ly y 2T. Y la segunda interpolacion lineal se toma haciendo referencia a
las muestras Tx y 2L. Entonces, la prediccion de la muestra de prediccion actual C sera el promedio resultante de la
primera interpolacion lineal de las muestras Ly y 2T y la segunda interpolacion lineal de las muestras Tx y 2L. Las
muestras de prediccion actuales restantes se pueden predecir segun esta alternativa de la cuarta realizacién de una
manera similar.

En una segunda alternativa a esta cuarta realizacion, después de predecir la primera muestra de prediccion actual
RB y antes de predecir la muestra de prediccién actual C, las muestras de prediccién actuales que se ponen en la
fila inferior de la unidad de prediccién actual 1001 se pueden rellenar con copias de 2L. Y de manera similar, las
muestras de prediccion actuales que se ponen en la columna de més a la derecha de la unidad de prediccién actual
1001 se pueden rellenar con copias de 2T.

La Fig. 11 ilustra una quinta realizaciéon para predecir las muestras restantes dentro de una unidad de prediccion
actual 1101 después de obtener primero la prediccion de la primera muestra de prediccion actual RB. Después de
haber predicho la primera muestra de prediccion actual RB segun cualquiera de los métodos de la presente
descripcion, todas las muestras de prediccion actuales restantes dentro de la unidad de prediccién actual 1101 se
predicen promediando una primera interpolacién lineal de dos muestras de referencia reconstruidas previamente y
una segunda interpolacion lineal de dos muestras de referencia reconstruidas previamente de bloques colindantes.

En la Fig. 11, la primera interpolacion lineal se hace haciendo referencia a la muestra de referencia Ly reconstruida
previamente a la que se hace referencia desde un bloque izquierdo colindante que esta en la misma coordenada y
que la muestra de prediccion actual C, y haciendo referencia a la muestra T, que es una copia de la muestra T
reconstruida previamente de un bloque superior colindante que es adyacente a la muestra superior derecha de la
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unidad de prediccion actual 1101. La segunda interpolacién lineal se hace haciendo referencia a la muestra Tx
reconstruida previamente de un bloque superior colindante que esta en la misma coordenada x que la muestra de
prediccién actual C, y haciendo referencia a la muestra L, que es una copia de la muestra L reconstruida
previamente de un bloque izquierdo colindante que es adyacente a la muestra inferior izquierda de la unidad de
prediccién actual 1101.

La primera interpolacién lineal se afade a la segunda interpolacién lineal y luego se promedia para obtener la
prediccién de la muestra de prediccion actual C. La funcién de promediado se representa graficamente mediante la
funcion de desplazamiento a la derecha, >>, en la Fig. 11. La prediccion de la muestra de prediccién actual C es
entonces el promedio de la primera interpolacién lineal y la segunda interpolacion lineal. Las muestras restantes se
predeciran de una manera similar. La primera interpolacion lineal siempre hara referencia a la muestra T copiada
desde el bloque superior colindante, y luego hara referencia de manera variable a una muestra Ly reconstruida
previamente desde el bloque izquierdo colindante que tiene la misma coordenada y que la muestra de prediccion
actual C. Y la segunda interpolacion lineal siempre hara referencia a la muestra L copiada del bloque izquierdo
colindante, y luego hara referencia de manera variable a una muestra Tx reconstruida previamente del blogue
superior colindante que tiene la misma coordenada x que la muestra de prediccion actual C.

En una alternativa de esta quinta realizacién, después de predecir la primera muestra de predicciéon actual RB y
antes de predecir la muestra de prediccion actual C, las muestras de prediccion actuales que se ponen en la fila
inferior de la unidad de prediccion actual 1101 se pueden rellenar con copias de la muestra de referencia L. Y de
manera similar, las muestras de prediccidén actuales que se ponen en la columna de més a la derecha de la unidad
de prediccion actual 1101 se pueden rellenar con copias de la muestra de referencia T.

La Fig. 12 ilustra una sexta realizacion para predecir las muestras restantes dentro de una unidad de prediccion
actual 1201 después de obtener primero la prediccién de la primera muestra de prediccién actual RB. Después de
haber predicho la primera muestra de prediccion actual RB seglin cualquiera de los métodos de la presente
descripcion, todas las muestras de prediccion actuales restantes dentro de la unidad de prediccién actual 1201 se
predeciran en base a una combinacién de dos interpolaciones lineales ponderadas.

En la Fig. 12, la primera interpolacién lineal se procesa haciendo referencia a la muestra de referencia Ly
reconstruida previamente a la que hace referencia desde un bloque izquierdo colindante que esta en la misma
coordenada y que la muestra de prediccién actual C, y haciendo referencia a la muestra de referencia T, que es una
copia de la muestra T reconstruida previamente de un bloque superior colindante que es adyacente a la muestra
superior derecha de la unidad de prediccion actual 1201. La segunda interpolacién lineal se procesa haciendo
referencia a la muestra Tx reconstruida previamente de un bloque superior colindante que estd en la misma
coordenada x que la muestra de prediccién actual C, y la muestra de referencia L, que es una copia de la muestra L
reconstruida previamente de un bloque izquierdo colindante que es adyacente a la muestra inferior izquierda de la
unidad de prediccion actual 1201.

Ahora a cada una de la primera interpolacion lineal y la segunda interpolacion lineal se les asignara sus propios
valores de ponderacion. La Fig. 12 ilustra que la primera interpolacién lineal se ponderara por el primer valor de
ponderacion W, y la segunda interpolacion lineal sera ponderada por el segundo valor de ponderacién Wy. Por lo
tanto, la prediccion para la muestra de prediccién actual C, Pc, sera la suma:

Pc = WH x (Primera Interpolacién Lineal) + Wy x (Segunda Interpolacién Lineal)

Suponiendo que la muestra de prediccion actual C tiene las coordenadas (x, y) dentro de la unidad de prediccion
actual 1201, entonces la prediccion para la muestra de prediccion actual C, Pc(x, y) seguird la ecuacion a
continuacion:

y+l1 . - x+1 Lo
Pc(x, y) = ——— (Primera Interpolacion Lineal) + —— (Segunda Interpolacion Lineal)
x+y+2 x+y+2
+1
Segun la ecuacion anterior, el valor para WH que se aplicara a la Primera Interpolacién Lineal es ———.
x+y+2
o L x+1
Y el valor para Wv que se aplicard a la Segunda Interpolacién Lineal es ——— .
x+y+2

En una alternativa de esta sexta realizacion, después de predecir la primera muestra de prediccién actual RB y antes
de predecir la muestra de prediccién actual C, las muestras de prediccion actuales que se ponen en la fila inferior de
la unidad de prediccion actual 1201 se pueden rellenar con copias de la muestra de referencia L. Y de manera
similar, las muestras de prediccién actuales restantes que se ponen en la columna de mas a la derecha de la unidad
de prediccion actual 1201 se pueden rellenar con copias de la muestra de referencia T.
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La Fig. 13 ilustra un nuevo método para filtrar ciertas muestras que son colindantes a una unidad de prediccion
actual, donde se puede hacer referencia a las muestras seleccionadas para el filtrado cuando se procesan las
nuevas intrapredicciones de modo plano segun la presente descripcion. Tipicamente, la muestra colindante T que es
adyacente a la muestra superior derecha de la unidad de prediccion actual 1301 sera una de las muestras a la que
hacer referencia prominentemente durante la nueva intraprediccion de modo plano. También, tipicamente la muestra
colindante L que es adyacente a la muestra inferior derecha de la unidad de prediccion actual 1301 sera la otra
muestra de referencia a la que hacer referencia prominente durante la nueva intraprediccion de modo plano. Por lo
tanto, hay un deseo de priorizar las dos muestras de referencia T y L. Asi, como un método para priorizar las
muestras de referencia T y L, la presente descripcion ofrece la solucién de procesamiento de las muestras de
referencia T y L a través de un proceso de filtrado con el fin de aumentar la igualdad de las muestras predichas
resultantes dentro de la unidad de prediccién actual 1301, asi como aumentar la eficiencia de la compresion de
sefal de video general.

Por consiguiente, la Fig. 13 es una ilustracién grafica del procesamiento de las muestras de referencia T y L a través
de un proceso de filtrado 1:2:1. Para lograr el proceso de filtrado seguln la presente descripcion, también se utilizaran
las muestras reconstruidas previamente que son adyacentes a las muestras de referencia T y L. Por ejemplo, la
muestra T-1 que es adyacente a la izquierda de la muestra de referencia T, y T+1 que es adyacente a la derecha de la
muestra de referencia T se resaltan en la Fig. 13. También, la muestra L.1 que es adyacente a la parte superior de la
muestra de referencia L, y L+1 que es adyacente a la parte inferior de la muestra de referencia L se resaltan en la
Fig. 13. Las muestras de referencia que resultan del proceso de filirado de las muestras de referencia T y L se
conoceran como T’y L', respectivamente. Son entonces estas muestras filiradas T’ y L’ a las que se hara referencia
realmente cuando se predicen las muestras dentro de la unidad de prediccion actual 1301 segun los nuevos
intramodos planos de la presente descripcion.

El proceso de filtrado 1:2:1 aplicado a la muestra de referencia T se procesa segun la siguiente ecuacién:

(IXT,)+(2XT)+(IXT, ) +2
4

T =

Debido a que en el nivel mas basico de datos digitales, el valor de muestra real se representa mediante una cadena
de bits binarios, la ecuacion anterior se puede escribir en términos de funciones de desplazamiento en los bits
binarios que representan el valor para la muestra de referencia T. Esta ecuacién que se escribe en términos de
funciones de desplazamiento se puede escribir como la siguiente:

T={Ta+(T<<1)+Tu+2}>>2

Con referencia a la ecuacién anterior escrita en términos de las funciones de desplazamiento, el desplazamiento a la
izquierda (<< 1) representa un Unico desplazamiento a la izquierda, que matematicamente se entiende que es
equivalente a duplicar o multiplicar por dos. El desplazamiento a la derecha (>> 2) representa dos desplazamientos
a la derecha, que matematicamente se entiende que es equivalente a dividir por cuatro.

De manera similar, el proceso de filtrado 1:2:1 aplicado a la muestra de referencia L se procesa segun la siguiente
ecuacion:

L (XL )+@2xL)+(IXL,)+2
4

Esta ecuacion también se puede representar en términos de las funciones de desplazamiento por la siguiente:
L'={L1+(L<<1)+La+2}>>2

Después de procesar el filtrado para las muestras de referencia L y T, los nuevos valores filtrados L’ y T’ sustituiran a
las muestras de referencia L y T originales. Al hacerlo asi, se puede hacer referencia a las nuevas muestras de
referencia filtradas L' y T' cuando se procesa la nueva intraprediccién de modo plano sobre la unidad de prediccion
actual 1301.

No obstante, si no estan disponible una de las muestras que son adyacentes a las muestras de referencia T y L,
entonces el valor para la muestra de referencia necesitara ser ponderado en mayor medida. Por ejemplo, si no esta
disponible la muestra T.1 que es adyacente a la derecha de la muestra de referencia T, la muestra de referencia T
puede someterse a un proceso de filirado 1:3 que se puede procesar segun la siguiente ecuacion:

T (AxT)+(3xT)+2
4
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Es evidente a partir de la ecuacion de filirado revisada que el valor para la muestra de referencia T se pondera tres
veces, a diferencia de dos veces el original, con el fin de compensar la muestra T.1 que no esta disponible. Este
nuevo proceso de filtrado en términos de la funcién de desplazamiento se puede escribir como sigue:

T={Ta+(T<<1)+T+2}>>2

De manera similar, si no esta disponible la muestra T-1 que es adyacente a la izquierda de la muestra de referencia
T, entonces la muestra de referencia T puede someterse a un proceso de filirado 3:1 que se puede procesar segun
la siguiente ecuacion:

T BxT)+(AxT,)+2
4

Este nuevo proceso de filtrado en términos de la funcién de desplazamiento se puede escribir como sigue:
T={T<<N)+T+Tu+2}>>2

El mismo tipo de procesamiento de filtrado de compensacién se puede aplicar para filtrar la muestra de referencia L
cuando no estan disponible cualquiera de las muestras adyacentes L+1 0 L-1.

Con referencia a las nuevas muestras de referencia filtradas L’ y T’ daran como resultado predicciones mas iguales
para las muestras dentro de la unidad de prediccion actual 1301, asi como aumentara la eficiencia de compresion de
la sefial de video digital.

Todas las realizaciones descritas hasta ahora han requerido que la muestra inferior derecha dentro de una unidad
de prediccién actual sea la primera muestra de prediccion a ser predicha después de que se haya recibido por una
unidad de decodificacion. No obstante, segin un aspecto alternativo de la presente descripcion, una unidad de
codificacion que inicialmente codifica una sefial de video original en las unidades de prediccién de datos de video
puede mantener una de las muestras dentro de una unidad de prediccién que se predice segun el nuevo intramodo
plano de la presente descripcion, en un estado reconstruido. Entonces, transmitiendo la primera muestra de
prediccién en un estado reconstruido, esto libera a la unidad de decodificacién de la tarea de realizar una prediccién
para obtener esta primera muestra de prediccion para hacer referencia durante la nueva intraprediccion de modo
plano. Esta primera muestra de prediccién se ha descrito anteriormente que es necesaria para el procesamiento de
interpolacién requerido para las nuevas intrapredicciones de modo plano segun la presente descripcion.

Ademas, este aspecto alternativo de la presente descripcién también permite que este primer valor de prediccion
que se transmite como una muestra reconstruida, sea situado en cualquier punto dentro de la unidad de prediccion.
Aunque los ejemplos anteriores siempre han previsto que esta primera muestra de prediccion dentro de la unidad de
prediccién sea situada en la esquina inferior derecha de la unidad de prediccién, este aspecto alternativo de la
presente descripcion permite que esta primera muestra de prediccion sea situada en cualquier ubicacion.

Con propositos ejemplares, la Fig. 14 ilustra la primera muestra de prediccién actual C que esta sombreada en gris
para indicar que se ha recibido por una unidad de decodificacion en el estado reconstruido. También, las muestras
del bloque izquierdo colindante 1402 y del bloque superior colindante se han sombreado en gris para indicar que se
han reconstruido previamente por la unidad de decodificacién. La primera muestra de prediccion actual C transmitida
en el estado reconstruido también se puede acompariar por informacién de coordenadas indicando la ubicacién de la
primera muestra de prediccion actual C dentro de la unidad de prediccién actual 1401. Si las coordenadas de la
primera muestra de prediccién actual C que se transmite en el estado reconstruido no se incluyen en la senal de
video como parte de la informacién de identificacion, entonces la unidad de decodificacion tiene una variedad de
opciones para determinar las coordenadas.

Tipicamente, en el lado de la unidad de codificacién donde la sefal de video original se codifica en las unidades de
prediccidn, si la informacién que identifica la ubicacion de la primera muestra de prediccion a ser transmitida en un
estado reconstruido no se incluye con la sefial de video transmitida, entonces la unidad de codificacion hara coincidir
la ubicacion de la primera muestra de prediccion para pasar a lo largo de los bordes de los bloques colindantes. Esta
es una practica deseable debido a que hay una variedad de métodos para que una unidad de decodificacién que
recibe las unidades de prediccion detecte estos bordes. Esta practica se puede ver a partir de la ilustracion de la Fig.
15 donde la unidad de codificacién seleccionara una ubicacion para que la primera muestra de prediccion C coincida
con los bordes 1504 y 1505. Los bordes son esencialmente los bordes de los bloques colindantes que son
adyacentes a la unidad de prediccion 1501. Asi, el borde 1504 es el borde del bloque izquierdo colindante 1502, y el
borde 1505 es el borde del bloque superior colindante 1503. Estos bordes se forman debido a la particion de los
blogues colindantes en tamafnos que son mas pequefnos que la unidad de prediccion 1501. Asi, si la unidad de
codificacion no transmite expresamente informacion que identifique la ubicacion para la muestra de prediccion C que
se transmite en un estado reconstruido dentro de la sefal de video, la unidad de codificacion debe seleccionar una
ubicacion dentro de la unidad de prediccion que pueda ser facilmente identificable por la unidad de decodificacion.
Los bordes de los blogues colindantes ofrecen un punto de marcado tal que puede ser facilmente identificable por la
unidad de decodificacion de recepcion. Asi, la unidad de codificacién basara las coordenadas de la primera muestra
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de prediccion para que correspondan con estos bordes colindantes, debido a que cada punto de borde donde un
blogue termina y el siguiente bloque comienza se puede detectar facilmente por la unidad de decodificacion que
recibe la sefal de video incluyendo la unidad de prediccion 1501.

La Fig. 16 ilustra un método de cémo una unidad de decodificacién puede detectar un borde. El método ilustrado en
la Fig. 16 es capaz de situar una posicién de borde encontrando el punto en el que dos muestras reconstruidas
previamente adyacentes tienen la mayor diferencia en el valor de muestra. Cada muestra reconstruida tendra su
propio valor de muestra correspondiente. Entonces, debido a que se puede suponer que cada bloque colindante se
ha predicho y reconstruido de manera Unica, se puede suponer que aunque las muestras reconstruidas dentro de un
mismo bloque compartiran valores de muestra similares, las muestras que pertenecen a bloques separados no
compartiran valores de muestra similares. Por lo tanto se razona que en el punto de borde donde el final de un
bloque llega a ser el inicio del siguiente bloque adyacente, comparar las dos muestras adyacentes donde una
muestra pertenece a un primer bloque y la segunda muestra pertenece a un segundo bloque dara como resultado la
mayor diferencia en los valores de muestra. Asi, en la Fig. 16, la unidad de decodificacién puede calcular los
diferenciales para todas las muestras adyacentes que constituyen la fila de muestras que se alienan inmediatamente
con la parte superior de la unidad de prediccién actual 1601. Entonces, cuando la unidad de decodificacion
encuentra el mayor diferencial en valores de muestra entre dos muestras adyacentes, este se puede considerar el
punto en el que hay un borde entre dos bloques adyacentes. Y, por consiguiente, este es el punto donde la unidad
de decodificacion puede considerar que es la coordenada x para la primera muestra de prediccién C que se recibe
en un estado reconstruido. De manera similar, la unidad de decodificacion calculara los diferenciales para todas las
muestras adyacentes que constituyen la columna de muestras que se alinean inmediatamente a la izquierda de la
unidad de prediccion actual 1601. Entonces, donde la unidad de decodificacion encuentra el mayor diferencial en los
valores de muestra entre dos muestras adyacentes, este se puede considerar el punto en el que hay un borde entre
dos blogues adyacentes. Y, por consiguiente, este es el punto donde la unidad de decodificacién puede considerar
que es la coordenada y para la primera muestra de prediccion C que se recibe en un estado reconstruido.

Otro método para determinar las coordenadas de una primera muestra de prediccion que se transmite en un estado
reconstruido, es para una unidad de decodificacion que recibe la unidad de prediccion para analizar sintacticamente
la informacién de particion de bloques colindantes. Tipicamente, una sefal de video que esta codificada por la
unidad de codificacion se compondra de datos de video e informacién de identificacion. La unidad de prediccion se
puede considerar que es parte de los datos de video, y la informacién de particion se puede considerar que es parte
de la informacién de identificacién. La informacion de particion identifica cémo cada bloque de datos de video se
divide en bloques mas pequefios de datos de video. Por ejemplo, un bloque de datos de arbol se puede dividir en
una pluralidad de blogues de codificacion, entonces cada bloque de codificacion se puede dividir en una pluralidad
de bloques/unidades de prediccién, entonces cada bloque/unidad de prediccién se puede dividir en una pluralidad de
bloques/unidades de transformacion, y asi sucesivamente. También estd dentro del alcance de la presente
descripcion dividir los datos de video en areas no cuadradas de datos de muestra, en cuyo caso la informacion de
geometria de particién de bloques también se puede incluir como parte de la informacion de identificacion.

En cualquier caso, tal informacion de particién se transmite como parte de la informacién de identificacién junto con
las unidades de prediccion que comprenden los datos de video en la sefial de video. De este modo tras recibir la
sefial de video incluyendo las unidades de prediccion y la informacion de particién, la unidad de decodificacion sera
capaz de analizar sintacticamente la informacion de particion para determinar el tamaro de particion de cada unidad
de prediccion que es colindante a una unidad de prediccidn actual. Esto se representa en la Fig. 17.

En la Fig. 17, si una unidad de decodificacion recibe la unidad de prediccion actual 1701 y esta procesando una
prediccién sobre la unidad de prediccién actual 1701 segun el nuevo intramodo plano de la presente descripcion, la
unidad de decodificacion también habra recibido y analizado sintacticamente la informacion de particién
perteneciente a los bloques que son colindantes a la unidad de prediccién actual 1701. De este modo, la informacién
de particion identificara el tamafio de cada bloque dividido de datos de video que es colindante a la parte superior de
la unidad de prediccion actual 1701. Y a partir de esta informacién de particién, la unidad de decodificacion es capaz
de identificar donde ocurre la particién entre el bloque superior colindante NB1 y NB2. Y a partir de esta
determinacion, la unidad de decodificacion puede seguir la linea de borde resultante para determinar la coordenada
X para la primera muestra de prediccion actual C. De manera similar, la informacién de particién identificara el
tamano de cada bloque de datos de video dividido que es colindante a la izquierda de la unidad de prediccion actual
1701. Y a partir de esta informacion de particién, la unidad de decodificacion es capaz de identificar donde ocurre la
particién entre los bloques izquierdos colindantes NB3 y NB4. Entonces, sabiendo donde ocurre la particion entre los
blogues izquierdos colindantes NB3 y NB4, la unidad de decodificacion puede seguir la linea de borde resultante
para determinar la coordenada y para la primera muestra de prediccién actual C.

Asi, cuando la ubicacién de la primera unidad de prediccion que se transmite en un estado reconstruido se
selecciona para que coincida con las lineas de borde resultantes de la particién de bloques colindantes, una unidad
de decodificacion puede identificar con éxito estas lineas de borde para determinar la ubicacion para la primera
unidad de prediccion que se transmite en el estado reconstruido.

Ahora, después de recibir la unidad de prediccion que contiene la primera muestra de prediccion que esta en un
estado reconstruido, y luego determinar la ubicaciéon de la primera muestra de prediccion, se puede procesar la
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prediccién de las muestras restantes dentro de la unidad de prediccién segun los nuevos modos de intraprediccion
planos de la presente descripcion. Asi, en la Fig. 18, la primera muestra de prediccion actual C se ve que se ha
recibido en un estado reconstruido, y la ubicacion de la primera muestra de prediccién actual C se ha determinado
que tiene la coordenada x y la coordenada y correspondientes. Ahora, el bloque marcado como 1 que esta dentro de
la unidad de prediccién actual 1801, y se define teniendo la primera muestra de prediccién actual C como su
muestra inferior derecha, se predice por cualquiera de las realizaciones para el nuevo intramodo plano de la
presente descripcidon. Después de predecir las muestras del bloque 1, entonces las muestras de prediccion actuales
restantes que estan dentro de la unidad de prediccion actual 1801 se marcan como los bloques 2, 3 y 4. Estas
muestras restantes se pueden predecir por cualquiera de las realizaciones del nuevo intramodo plano de la presente
descripcion. Esto se puede lograr reconstruyendo primero la muestra inferior derecha dentro de cada bloque 2, 3y 4
y haciendo referencia a esta muestra inferior derecha para predecir cada bloque individual 2, 3 y 4 por separado. O
las muestras restantes dentro de los bloques 2, 3 y 4 se pueden predecir como un todo. En cualquier caso, las
muestras restantes en los bloques 2, 3 y 4 se pueden predecir segin cualquiera de las realizaciones del nuevo
intramodo plano segun la presente descripcién.

O como alternativa, las muestras restantes dentro de los bloques 2, 3 y 4 se pueden predecir copiando las muestras
reconstruidas dentro de cualquiera de los bloques colindantes que se han reconstruido previamente, por ejemplo, el
bloque 1.

O como ofra alternativa, los bloques restantes se pueden predecir haciendo referencia a muestras de un bloque
colindante que se determina que es un bloque dominante. El bloque dominante tendra caracteristicas de muestra
que son las mas similares al bloque actual que esta siendo procesado por prediccién. Esto se ilustra en la Fig. 19,
donde esta siendo predicho actualmente el bloque de prediccién actual 1901. Con propdsitos ejemplares, cada
blogue colindante se representa como que tiene varios tonos de gris, en donde el sombreado mas oscuro indica un
predominio mas alto. El bloque superior izquierdo colindante se ve que tiene el predominio mas alto y, por lo tanto,
se hara referencia al bloque superior izquierdo colindante para predecir el bloque de prediccién actual 1901.
Haciendo referencia al bloque superior izquierdo colindante, el bloque de prediccién actual se puede predecir
simplemente copiando las muestras del bloque superior izquierdo colindante o haciendo referencia a las muestras
dentro del bloque superior izquierdo colindante para realizar el procesamiento de prediccion segun cualquiera de los
modos de intraprediccién disponibles.

Con el fin de identificar el bloque colindante mas dominante para el bloque de prediccién actual 1901, la informacién
del blogue dominante se incluira como parte de la informacion de identificacion que se transmite como parte de una
senal de video por una unidad de codificacion. Entonces, cuando una unidad de decodificacion recibe la sefal de
video, incluyendo la informacién del bloque dominante y del bloque de predicciéon actual 1901, la unidad de
decodificacion serd capaz de analizar sintacticamente la informacién del bloque dominante para determinar a qué
bloque colindante se hara referencia para predecir el bloque de prediccién actual 1901.

La Fig. 20 es un diagrama de bloques esquematico de una unidad de decodificacion de sefial de video que se puede
usar para realizar las nuevas intrapredicciones de modo plano segun la presente invencion.

Con referencia a la Fig. 20, la unidad de decodificacién segun la presente invencién incluye una unidad de
decodificacion de entropia 2010, una unidad de cuantificacién inversa 2020, una unidad de transformacién inversa
2025, una unidad de filtrado de desbloqueo 2030, una unidad de almacenamiento de imagenes
decodificadas/reconstruidas 2040, una unidad de interprediccién 2050 y una unidad de intraprediccion 2060.

La unidad de decodificacion de entropia 2010 extrae un coeficiente de transformacion de cada bloque de datos de
video, un vector de movimiento, un indice de imagen de referencia y similares realizando la decodificacion de
entropia en un flujo de bits de sefal de video que esta codificado por una unidad de codificacién (no representada).
La unidad de cuantificacion inversa 2020 cuantifica de manera inversa el coeficiente de transformacion decodificado
de entropia, y la unidad de transformacion inversa 2025 luego restaura un valor de muestra original usando el
coeficiente de transformacion de cuantificacion inversa. La unidad de filtrado de desbloqueo 2030 se aplica a cada
blogue de datos de video codificado para reducir la distorsion del bloque. Una imagen a través del filirado se
almacena en la unidad de almacenamiento de imagen decodificada 2040 para ser emitida o usada como imagen de
referencia. La unidad de interprediccion 2050 predice una imagen actual usando la imagen de referencia
almacenada en la unidad de almacenamiento de imagen decodificada 2040 y la informacion de interprediccion (por
ejemplo, indice de imagen de referencia, vector de movimiento, etc.) entregada desde la unidad de decodificacion de
entropia 2010. En particular, se extraen vectores de movimiento de bloques adyacentes a un bloque actual (es decir,
bloques colindantes) de una senal de video. Un vector de movimiento predicho del bloque actual se puede obtener a
partir del bloque colindante. El bloque colindante puede incluir un bloque situado en el lado superior, izquierdo o
superior derecho del bloque actual. Por ejemplo, un vector de movimiento predicho de un bloque actual se puede
obtener usando el valor mediano de las componentes horizontales y verticales de los vectores de movimiento de
bloques colindantes. Alternativamente, en caso de que un bloque izquierdo de un bloque actual tenga al menos un
bloque de prediccion codificado en un intermodo, se puede obtener un vector de movimiento predicho del bloque
actual usando un vector de movimiento de un bloque de prediccion situado en un lado superior del bloque actual. En
caso de que un bloque superior de un bloque actual tenga al menos un bloque de prediccién codificado en un
intermodo, un vector de movimiento predicho del bloque actual se puede obtener usando un vector de movimiento
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de un bloque de prediccion situado en el lado de mas a la izquierda. En el caso de que los bloques situados en los
lados superior y derecho de un bloque actual entre blogues colindantes se sitien fuera del limite de una imagen o
segmento, un vector de movimiento predicho del bloque actual se puede establecer en un vector de movimiento de
un bloque izquierdo. Si existe un bloque que tiene el mismo indice de imagen de referencia de un blogue actual
entre blogues colindantes, se puede usar un vector de movimiento del bloque para prediccion de movimiento.

La unidad de intraprediccién 2060 realiza la intraprediccion haciendo referencia a muestras reconstruidas
previamente desde dentro de una imagen actual. La muestra reconstruida dentro de la imagen actual puede incluir
una muestra a la que no se aplica filtrado de desbloqueo. Entonces se reconstruye una imagen original afadiendo la
imagen actual predicha y una residual emitida desde la unidad de transformacion inversa 2025 juntas. Para cada
unidad de prediccion de datos de video, cada muestra de prediccién actual de una unidad de prediccién actual se
procesara segln la nueva intraprediccién de modo plano de la presente invencion por la unidad de intraprediccion
2060. Entonces, las muestras de prediccion actuales predichas se reconstruiran combinando las muestras predichas
con una residual emitida desde la unidad de transformacién inversa 2025.

La Fig. 21 es un diagrama de bloques de una vista alternativa de la unidad de decodificacion ilustrada por la Fig. 20.
La Fig. incluye ademas una unidad de determinacion de tipo de bloque 2100 y una unidad de reconstruccion 2170.
La unidad de determinacién de tipo de bloque 2100 determina si una unidad de prediccion actual es una unidad de
tipo interpredicha o una unidad de tipo intraprediccion. Si la unidad de determinacién de tipo de bloque determina
que la unidad de prediccion actual es una unidad de tipo interprediccion, entonces la unidad de prediccion actual se
enviara junto con la unidad de interprediccién 2150. Y si la unidad de determinacion de tipo de bloque determina que
la unidad de prediccién actual es una unidad de tipo intraprediccion, entonces la unidad de prediccion actual se
enviard junto con la unidad de intraprediccion 2160.

La Fig. 21 también ilustra que la unidad de intraprediccion 2160 esta compuesta de una unidad de determinacion de
tamano de prediccién 2161 y una unidad de obtencién de modo de prediccién 2162. La unidad de determinacion de
tamano de prediccién 2161 es capaz de determinar el tamafo de una unidad de prediccidn actual que esta siendo
predicha por la unidad de intraprediccion 2160 analizando sintacticamente o bien la informacion de identificacién que
esta codificada dentro de la sefal de video por una unidad de codificacion y se recibe por la unidad de
decaodificacion, o bien procesando directamente la unidad de prediccidén actual para determinar su tamarno. Asi,
segun el primer método, la unidad de codificacion que codifica la sefal de video y la informacion de identificacién
que la acompafa, incluira informacion de tamafo para cada unidad de predicciéon de datos de video que esta
codificada dentro de la sefal de video. Entonces la unidad de decodificacién solamente necesita analizar
sintacticamente la informacion de identificacion de la sefal de video para determinar el tamafio de cada unidad de
predicciéon que recibe. Segun el segundo método, la unidad de codificacion no incluye expresamente informacion de
tamano para cada unidad de prediccién de datos de video dentro de la sefal de video. En su lugar, la unidad de
determinacion de tamafio de prediccion 2161 de la unidad de decodificaciéon se encarga de procesar cada unidad de
prediccién para determinar el tamano de cada unidad de prediccion. Se deberia observar que segun el primer
método, el andlisis sintactico real de la informacién de identificacién para determinar el tamafo de cada unidad de
prediccién se puede procesar o bien por la unidad de determinacién de tamafno de prediccién 2161 o bien por la
unidad de decodificacion de entropia 2010 como se ve en la Fig. 20.

La unidad de obtencion de modo de prediccion 2162 se encarga de analizar sintacticamente la informacion de
identificacion que se incluye en una sefal de video para determinar el modo de intraprediccion correcto a aplicar a
cada unidad de predicciéon actual que esta siendo predicha por la unidad de intraprediccion 2160. Asi, segun la
presente invencion, la unidad de obtenciéon de modo de prediccién 2162 procesara la informacion de sefnalizacién a
partir de la informacién de identificacion incluida en una sefal de video y determinara a partir de la informacién de
sefalizaciéon que el nuevo intramodo plano de prediccién se deberia aplicar a una unidad de prediccién actual.

Y una vez que la unidad de prediccién actual se predice correctamente por la unidad de intraprediccién 2160 segln
el modo de intraprediccion correcto identificado por la unidad de determinacion de modo de prediccion 2162, las
muestras predichas de la unidad de prediccién actual se reconstruiran por la unidad de reconstrucciéon 2170. La
unidad de reconstruccion 2170 es capaz de reconstruir las muestras predichas combinandolas con valores
residuales obtenidos de la unidad de transformacion inversa 2125.
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REIVINDICACIONES

1. Un método para decodificar una sefial de video, método que se lleva a cabo mediante un aparato y que
comprende:

determinar un modo de intraprediccion para un bloque actual de la sefal de video;

basado en que el modo de intraprediccion para el bloque actual sea un modo de intraprediccion plano, que
prediga una muestra de datos de video incluida en el bloque actual procesando una interpolacién bilineal de una
primera muestra de referencia, una segunda muestra de referencia, una tercera muestra de referencia y una
cuarta muestra de referencia,

la primera muestra de referencia es una muestra izquierda colindante reconstruida del bloque actual y esta en
una misma linea de coordenada y que la muestra de datos de video,

la segunda muestra de referencia es una muestra superior colindante reconstruida del bloque actual y esta en
una misma linea de coordenada x que la muestra de datos de video,

la tercera muestra de referencia es una muestra de referencia reconstruida tomada de un bloque superior
derecho colindante del bloque actual, y

la cuarta muestra de referencia es una muestra de referencia reconstruida tomada de un bloque inferior izquierdo
colindante del bloque actual, y

reconstruir la muestra de datos de video basada en la muestra de datos de video predicha,

en donde las mismas tercera y cuarta muestras de referencia se usan en el proceso de interpolacion bilineal para
cada una de una pluralidad de muestras de datos de video que van a ser predichas dentro del bloque actual.

2. El método de la reivindicacion 1, en el que el procesamiento de la interpolacion bilineal comprende:

procesar una primera interpolacion lineal de la primera muestra de referencia y de la tercera muestra de
referencia; y

procesar una segunda interpolacién lineal de la segunda muestra de referencia y de la cuarta muestra de
referencia.

3. El método de la reivindicacion 2, en donde la muestra de datos de video predicha es un promedio resultante de la
primera interpolacion lineal de la primera muestra de referencia y de la tercera muestra de referencia y la segunda
interpolacion lineal de la segunda muestra de referencia y de la cuarta muestra de referencia.

4. Un aparato configurado para decodificar una sefial de video, el aparato comprende:
una unidad de intraprediccion configurada para:
determinar un modo de intraprediccion para un bloque actual de la sefial de video;

basado en que el modo de intraprediccién para el bloque actual sea un modo de intrapredicciéon plano, que
prediga una muestra de datos de video incluida en el bloque actual procesando una interpolacion bilineal de
una primera muestra de referencia, una segunda muestra de referencia, una tercera muestra de referencia
y una cuarta muestra de referencia,

la primera muestra de referencia es una muestra izquierda colindante reconstruida del bloque actual y esta
en la misma linea de coordenada y que la muestra de datos de video,

la segunda muestra de referencia es una muestra superior colindante reconstruida del bloque actual y esta
en la misma linea de coordenadas x que la muestra de datos de video,

la tercera muestra de referencia es una muestra de referencia reconstruida tomada de un bloque superior
derecho colindante del bloque actual, y

la cuarta muestra de referencia es una muestra de referencia reconstruida tomada de un bloque inferior
izquierdo colindante del bloque actual; y

reconstruir la muestra de datos de video basandose en la muestra de datos de video predicha,

en el que se utlizan las mismas muestras de referencia tercera y cuarta en el procedimiento de
interpolacion bilineal para que cada una de una pluralidad de muestras de datos de video que se va a
predecir esté dentro del bloque actual.
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5. El aparato de la reivindicacién 4, en el que el procesamiento de la interpolacién bilineal comprende:

procesar una primera interpolacién lineal de la primera muestra de referencia y la tercera muestra de
referencia; y

procesar una segunda interpolacion lineal de la segunda muestra de referencia y la cuarta muestra de
referencia.

6. El aparato de la reivindicacién 5, en el que la muestra de datos de video predicha es un promedio resultante de la
primera interpolacion lineal de la primera muestra de referencia y de la tercera muestra de referencia y la segunda
interpolacion lineal de la segunda muestra de referencia y de la cuarta muestra de referencia.

7. Un procedimiento para codificar una sefial de video, procedimiento realizado por un aparato y que comprende:
determinar un modo de intraprediccion para un bloque actual de la sefial de video;

basado en que el modo de intraprediccién para el bloque actual sea un modo de intraprediccion plano, que
prediga una muestra de datos de video incluida en el bloque actual procesando una interpolacion bilineal de
una primera muestra de referencia, una segunda muestra de referencia, una tercera muestra de referencia
y una cuarta muestra de referencia,

la primera muestra de referencia es una muestra izquierda colindante reconstruida del bloque actual y esta
en la misma linea de la coordenada y que la muestra de datos de video,

la segunda muestra de referencia es una muestra superior colindante reconstruida del bloque actual y esta
en la misma linea de coordenadas x que la muestra de datos de video,

la tercera muestra de referencia es una muestra de referencia reconstruida tomada de un bloque superior
derecho colindante del bloque actual, y

la cuarta muestra de referencia es una muestra de referencia reconstruida tomada de un bloque inferior
izquierdo colindante del bloque actual; y

codificar la muestra de datos de video basada en la muestra de datos de video predicha,

en el que se utilizan las mismas muestras de referencia tercera y cuarta en el procedimiento de
interpolacion bilineal para cada una de una pluralidad de muestras de datos de video que se va a predecir
dentro del bloque actual.

8. Un aparato configurado para codificar una sefal de video, aparato que comprende :
una unidad de intraprediccion configurada para:
determinar un modo de intraprediccion para un bloque actual de la sefial de video;

basado en que el modo de intraprediccién para el bloque actual sea un modo de intraprediccion plano, que
prediga una muestra de datos de video incluida en el bloque actual procesando una interpolacion bilineal de
una primera muestra de referencia, una segunda muestra de referencia, una tercera muestra de referencia
y una cuarta muestra de referencia,

la primera muestra de referencia es una muestra izquierda colindante reconstruida del bloque actual y esta
en la misma linea de coordenadas y que la muestra de datos de video,

la segunda muestra de referencia es una muestra superior colindante reconstruida del bloque actual y esta
en la misma linea de coordenadas x que la muestra de datos de video,

la tercera muestra de referencia es una muestra de referencia reconstruida tomada de un bloque superior
derecho colindante del bloque actual, y

la cuarta muestra de referencia es una muestra de referencia reconstruida tomada de un bloque inferior
izquierdo colindante del blogque actual; y

codificar la muestra de datos de video en funcion de la muestra de datos de video predicha,

en el que se utilizan las mismas muestras de referencia tercera y cuarta en el procedimiento de
interpolacion bilineal para cada una de una pluralidad de muestras de datos de video que se va a predecir
dentro del bloque actual.
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