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DESCRIPCION

Procedimiento de codificacién predictiva, dispositivo de codificacion predictiva y programa de codificacion predictiva
de un vector de movimiento, y procedimiento de descodificacion predictiva, dispositivo de descodificacion predictiva y
programa de descodificacion predictiva de un vector de movimiento

Campo técnico

Las realizaciones de la presente invencién se refieren a un procedimiento de descodificacion predictiva, un sistema
de descodificacion predictiva y un medio de almacenamiento legible por ordenador no transitorio que corresponde a
las mismas.

Antecedentes de la técnica

La tecnologia de prediccion con compensacion de movimiento se usa de manera ocasional en la codificacion de video
y la descodificacion de video. En la tecnologia de compensacién de movimiento, una trama de un objetivo de
procesamiento en una secuencia de video se divide en una pluralidad de particiones. Estas particiones se seleccionan
secuencialmente como particion de un objetivo de procesamiento (particion de destino). Entonces se determina un
vector de movimiento para la particién de destino. En la tecnologia de prediccion con compensacion de movimiento,
se determina un predictor de vector de movimiento usando vectores de movimiento de particiones vecinas de la
particion de destino y el vector de movimiento de la particion de destino se codifica de manera predictiva o se
descodifica de manera predictiva en algunos casos.

Las figuras 1A y 1B son dibujos para ilustrar particiones vecinas rectangulares usadas en la prediccion con
compensacion de movimiento. En la figura 1A, la forma de la particion BT de destino es idéntica a la forma de las
particiones BL, BA y BRA vecinas. La particion BL vecina a la izquierda incluye un pixel vecino existente en el lado
izquierdo del pixel arriba y a la izquierda en la particion BT de destino; la particion BA vecina por encima incluye un
pixel vecino existente por encima del pixel arriba y a la izquierda en la particion BT de destino; la particion BRA vecina
por encima a la derecha incluye un pixel vecino existente por encima y en el lado derecho del pixel arriba y a la derecha
en la particion BT de destino. La tecnologia H.264/AVC convencional emplea un predictor de vector de movimiento
que tiene valores de mediana de componentes horizontales y componentes verticales de vectores de movimiento de
la particién BL vecina a la izquierda, la particion BA vecina por encima y la particion BRA vecina por encima y a la
derecha.

Por otro lado, la figura 1B ilustra un caso en el que hay una pluralidad de particiones vecinas que tienen formas
respectivas diferentes de la forma de la particién BT de destino. La pluralidad de particiones vecinas en la figura 1B
incluyen particiones BL1, BL2, BA1, BA2, BD y BE vecinas, ademas de la particion BL vecina a la izquierda, la particion
BA vecina por encima y la particidn BRA vecina por encima y a la derecha. Segun la tecnologia descrita en la
bibliografia de patente 1, la pluralidad de particiones vecinas se exploran en un orden espacial predeterminado para
especificar una particion vecina con la mejor similitud espacial con respecto a una sefial de pixel de la particion de
destino, y se usa un vector de movimiento de la particion vecina asi especificada como un predictor de vector de
movimiento. En la tecnologia de la bibliografia de patente 1, la similitud espacial que va a usarse es la suma de
diferencias absolutas (SAD) entre la sefal de pixel de la particidén de destino y la sefial de pixel de la particidén vecina.

Lista de referencias

Bibliografia de patentes

Bibliografia de patente 1: Traduccién japonesa de la solicitud PCT abierta a consulta por el publico n°® 2010-515399
Bibliografia no de patente 1: WIEGAND T ef al. “High Efficiency Video Coding (HEVC) text specification Working Draft
1” [“‘Borrador de trabajo 1 de la especificacion textual de la Codificacion de Video de Alta Eficacia (HEVC)7], 3.
CONFERENCIA DE JCT-VC; 95. CONFERENCIA DE MPEG; 7-10-2010 - 15-10-2010; GUANGZHOU; (EQUIFPO DE
COLABORACION CONJUNTO SOBRE CODIFICACION DE VIDEO DE ISO/IECJTCI/SC29/WG11 E ITU-TSG.16);
URL: HTTP:/WFTP3.ITU.INT/AV-ARCH/JCTVC-SITE/, n.°® JCTVC-C403, 6 de enero de 2011 (06-01-2011),
XP030008032, ISSN: 0000-0018.

Sumario de la invencién

Problema técnico

Puesto que la tecnologia anterior de la bibliografia de patente 1 implica calcular la similitud espacial mientras se explora

la pluralidad de particiones vecinas en el orden predeterminado, requiere un niumero considerable de cdalculos para la
determinacién del predictor de vector de movimiento.
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La tecnologia anterior de la bibliografia no de patente 1 implica un procedimiento de derivacion para los candidatos

a predictor de vector de movimiento. Se determina un primer candidato a predictor de vector de movimiento a
partir de vectores de movimiento de particiones pertenecientes a una region vecina ubicada a la izquierda de la
particion de destino. Se determina un segundo candidato a predictor de vector de movimiento a partir de vectores de
movimiento de particiones pertenecientes a una region vecina ubicada por encima de la particion de destino, por lo
que la determinacion del segundo candidato a predictor de vector de movimiento incluye la exploracién de las
particiones de izquierda a derecha y la determinacion de si una j-ésima particion tiene la misma identificacion de lista
de imagenes de referencia e identificacion de imagen de referencia, y si este es el caso, se determina el vector de
movimiento de la j-ésima particién como segundo candidato a predictor de vector de movimiento.

Existen demandas de reduccién de la complejidad de calculo necesaria para la determinacion del predictor de vector
de movimiento en los campos técnicos afectados.

Solucién al problema
La presente invencion se refiere a una tecnologia de descodificacidon predictiva de vectores de movimiento.

Se define un método para descodificar de manera predictiva un vector de movimiento en la reivindicacion 1. Se define
un sistema de descodificacion predictiva en la reivindicacion 2. Se define un medio de almacenamiento legible por
ordenador no transitorio que almacena instrucciones ejecutables por un procesador en la reivindicacion 3.

En una realizacion, la tecnologia de descodificacion predictiva puede configurarse como sigue: se exploran una 0 mas
particiones en la region vecina a la izquierda en un sentido ascendente desde la parte inferior de la regién vecina a la
izquierda, mediante lo cual un vector de movimiento que satisface un criterio predeterminado usado para la
determinacién de candidatos a predictor de vector de movimiento se determina como primer candidato a predictor de
vector de movimiento a partir de vectores de movimiento de la una o mas particiones. Una exploracion posterior en la
region vecina a la izquierda puede terminarse tras la deteccidon del vector de movimiento que satisface el criterio
predeterminado de la determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento. El primer candidato a predictor
de vector de movimiento con un pequefio error con respecto al vector de movimiento de la particidén de destino puede
determinarse eficazmente explorando la regidn vecina a la izquierda en el orden de exploracién anterior.

En esta realizacion, la tecnologia de descodificacion predictiva se configura ademas como sigue: se exploran una o
mas particiones en la region vecina por encima en un sentido de derecha a izquierda, mediante lo cual un vector de
movimiento que satisface el criterio predeterminado usado para la determinacion de candidatos a predictor de vector
de movimiento se determina como un segundo candidato a predictor de vector de movimiento a partir de vectores de
movimiento de la una 0 mas particiones. La exploraciéon posterior en la regidon vecina por encima puede terminarse
tras la deteccion del vector de movimiento que satisface el criterio predeterminado usado para la determinacién de
candidatos a predictor de vector de movimiento. El segundo candidato a predictor de vector de movimiento con un
pequefo error con respecto al vector de movimiento de la particion de destino puede determinarse eficazmente
explorando la regién vecina por encima en el orden de exploracién anterior.

En una realizacion, el numero de uno 0 mas candidatos a predictor de vector de movimiento puede no ser mas de 3.
Esta realizacion puede reducir ademas el recuento de bits de la informacidn de indicacion de predictor de vector de
movimiento.

En una realizacién, puede usarse el predictor de vector de movimiento 6ptimo como un vector de movimiento de una
particion de destino. Esta realizaciéon puede reducir un volumen de datos de datos codificados debido a que no se
codifica una sefal residual del vector de movimiento.

Efectos ventajosos de la invencion

Tal como se ha descrito anteriormente, los aspectos y las realizaciones de la presente invencion proporcionan el
procedimiento de descodificacidn predictiva, el sistema de descodificaciéon predictiva y el medio de almacenamiento
legible por ordenador no transitorio que almacena instrucciones cada una de las cuales va a ejecutarse mediante un
procesador que pueden reducir la complejidad de calculo necesaria para la determinacion de predictores de vector de
movimiento.

Breve descripcién de los dibujos

La figura 1A es un dibujo que ilustra particiones vecinas rectangulares usadas en la prediccion con compensacion de
movimiento

La figura 1B es un dibujo que ilustra particiones vecinas rectangulares usadas en la prediccion con compensacion de
movimiento
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La figura 2 es un dibujo que muestra una configuracion de un dispositivo de codificacion de video, sin embargo la
figura 2 no es segun la presente invencion, aunque si es Util para entender la presente invencion.

La figura 3 es un diagrama de flujo que muestra un ejemplo de un procedimiento de codificacidn predictiva de vectores
de movimiento. La figura 3 no es, como tal (procedimiento de codificacion), segun la presente invencion, aunque si
también incluye partes relevantes para la presente invencion.

La figura 4 es un dibujo que ilustra particiones vecinas rectangulares usadas en la prediccidon con compensacion de
movimiento.

La figura 5 es un diagrama de flujo que muestra un primer ejemplo de un proceso de la etapa S302 en la figura 3 en
detalle, mediante lo cual la etapa S302 también puede ser relevante para la presente invencion.

La figura 6 es un diagrama de flujo que muestra un primer ejemplo de un proceso de la etapa S303 en la figura 3 en
detalle, mediante lo cual la etapa S303 también es relevante para la presente invencion.

La figura 7 es un dibujo que muestra una configuracién de un dispositivo de descodificacion que puede realizar la
presente invencion.

La figura 8 es un diagrama de flujo que muestra un ejemplo de un procedimiento de descodificacién predictiva de
vector de movimiento, en la que la figura 8 proporciona una base de la presente invencion.

La figura 9 es un diagrama de flujo que muestra un procedimiento de determinaciéon de candidatos a predictor de
vector de movimiento en un procedimiento de codificacion predictiva de vector de movimiento en un segundo ejemplo,
en la que la figura 9 no es, como tal (procedimiento de codificacion), segun la presente invencion, aunque si es util
para entender la presente invencion.

La figura 10 es un diagrama de flujo que muestra un procedimiento de descodificacién predictiva de vector de
movimiento en el segundo ejemplo, en la que la figura 10 no es necesariamente segun la presente invencion, aunque
si es util para entender la presente invencion.

La figura 11 es un dibujo que muestra una configuracion de un programa de codificacion de video, sin embargo, la
figura 11 no muestra la presente invencion, aunque si es Util para entender la presente invencion.

La figura 12 es un dibujo que muestra una configuracion de un programa de descodificacion de video, sin embargo la
figura 12 no muestra la presente invencion, aunque si es Util para entender la presente invencion.

La figura 13 es un dibujo que muestra una configuracién de hardware de un ordenador, sin embargo la figura 13 no
muestra la presente invencion, aunque si es Util para entender la presente invencion.

La figura 14 es una vista en perspectiva que muestra un ordenador segun una realizacion, sin embargo la figura 13 no
muestra la presente invencion, aunque si es Util para entender la presente invencion.

Descripcién de ejemplos

En lo que sigue se describiran diversas realizaciones en detalle con referencia a los dibujos. En los dibujos, partes
idénticas o equivalentes se indicaran mediante los mismos simbolos de referencia.

La figura 2 es un dibujo que muestra una configuracion de un dispositivo de codificacion de video que no forma parte
de la presente invencion, aunque si es util para entender la presente invencion. El dispositivo de codificacion de video
20 mostrado en la figura 2 es un ejemplo de un dispositivo que codifica de manera predictiva un vector de movimiento.

Una secuencia de video introducida en el dispositivo de codificacion de video 20 se compone de una secuencia
temporal de imagenes de trama. Una sefal de imagen de trama seleccionada como objetivo para la codificaciéon se
denominara a continuacion en el presente documento “trama actual”. En el dispositivo de codificacién de video 20,
una trama actual se divide en particiones rectangulares de tamafio variable y se lleva a cabo el procesamiento descrito
en lo que sigue en cada una de las unidades de particion.

El dispositivo de codificacion de video 20 puede usar una cualquiera entre una modalidad de prediccién inter-tramas
y una pluralidad de modalidades de prediccion intra-tramas, cambiando la modalidad de prediccion para cada particion
entre ellas. Por ejemplo, el dispositivo de codificacion de video 20 selecciona una modalidad de prediccion con una
alta eficacia de codificacion entre la modalidad de prediccidn inter-tramas y las modalidades de prediccién intra-tramas,
para cada particién. La “modalidad de prediccion inter-tramas” en el presente documento es una modalidad en la que
un vector de movimiento se detecta con referencia a una pluralidad de sefales de imagen de trama codificadas
anteriormente (sefales de imagen de trama de referencia) diferentes, en cuanto al tiempo, a una sefial de imagen de
trama, para realizar de ese modo la prediccion inter-tramas con compensacion de movimiento. La “modalidad de
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prediccion intra-tramas” es una modalidad en la que la prediccion espacial se lleva a cabo usando valores de pixel de
regiones vecinas codificadas anteriormente en la misma trama. En la “modalidad de prediccidn inter-tramas”, se llevan
a cabo procesos respectivos de deteccion de movimiento, prediccién de movimiento y compensacion de movimiento
para cada una de las sub-particiones, por ejemplo, obtenidas dividiendo adicionalmente una particion de NxN pixeles
con un tamafo optativo (por ejemplo, (N/2) pixeles x N lineas o (N/4) pixeles x (N/4) lineas).

Tal como se muestra en la figura 2, el dispositivo de codificacion de video 20 puede estar dotado de una unidad de
entrada 201, una unidad de deteccion de movimiento 202, una unidad de determinacién de candidatos a predictor de
vector de movimiento 203, una unidad de determinacion de predictores de vector de movimiento 204, una unidad de
diferencia de vector de movimiento 205, una unidad de compensacion de movimiento 206, una memoria 207, una
unidad de prediccién espacial 208, una unidad de determinacién de procedimiento de prediccion 209, una unidad de
resta 210, una unidad de transformaciéon 211, una unidad de cuantizacion 212, una unidad de codificacién por entropia
213, una unidad de cuantizacion inversa 214, una unidad de transformacion inversa 215 y una unidad de adicion 216.

La unidad de entrada 201 recibe una sefal de video de entrada como una sefial de video introducida desde el exterior
y descompone la sefial de video en sefales de imagen de trama. La unidad de entrada 201 emite cada sefal de
imagen de trama a través de la linea L201a y a través de la linea L201b a la unidad de resta 210 y a la unidad de
deteccidén de movimiento 202.

La memoria 207 es una parte que almacena sefales de imagen de trama que se han codificado en el pasado,
informaciéon (vectores de movimiento, identificaciones de listas de imagenes de referencia, identificaciones de
imagenes de referencia) y otros datos usados en la prediccion de las mismas.

La unidad de deteccién de movimiento 202 realiza la deteccidn de vectores de movimiento. Mas especificamente, la
unidad de deteccidon de movimiento 202 busca una sefial de imagen de trama de referencia introducida a través de la
linea L207a desde la memoria 207, en busca de un patrén de sefial de imagen similar a un patron de sefial de imagen
de una particion de destino en la trama actual introducida a través de la linea L201a. La unidad de deteccion de
movimiento 202 busca en un area de busqueda predeterminada en la trama de referencia. La unidad de deteccién de
movimiento 202 detecta un vector de movimiento que representa una cantidad de desplazamiento espacial entre la
particion de destino y el patrén de sefales de imagen obtenido mediante la busqueda, y una identificacion de lista de
imagenes de referencia y una identificacion de imagenes de referencia para especificar un nimero de trama de la
trama de referencia usada. El vector de movimiento detectado, la identificacion de listas de imagenes de referencia y
la identificacion de imagenes de referencia se emiten a través de la linea L202a a la unidad de compensacion de
movimiento 206 y, a través de la linea L202¢, a la unidad de diferencia de vectores de movimiento 205. Ademas, la
unidad de deteccion de movimiento 202 emite la identificacion de lista de imagenes de referencia y la identificacion de
imagenes de referencia, detectadas a través de la linea L202b, a la unidad de determinacion de candidatos a predictor
de vector de movimiento 203. En el dispositivo de codificaciéon de video 20, pueden gestionarse niumeros de trama
para especificar sefiales de imagenes de tramas de referencia respectivas en forma de listas. Se especifica un numero
de trama usando una identificacion de lista de imagenes de referencia (Lista de imagenes de referencia) para
especificar una lista y una identificacién de imagenes de referencia (indice de referencia) como indice del nimero de
trama en la lista. Esta tecnologia es una tecnologia bien conocida en la norma H.264/AVC y otras.

La unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 203 determina candidatos a predictor
de vector de movimiento usando vectores de movimiento de particiones vecinas codificadas anteriormente introducidas
através de la linea L207b. Los detalles sobre la determinacién de candidatos a predictor de vector de movimiento se
describiran mas adelante. La unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 203 emite
los candidatos a predictor de vector de movimiento determinados, a través de la linea L203, a la unidad de
determinacién de predictores de vector de movimiento 204.

La unidad de determinacion de predictores de vector de movimiento 204 determina un predictor de vector de
movimiento 6ptimo (valores de predictor de vector de movimiento) a partir de los candidatos a predictor de vector de
movimiento introducidos a través de la linea L203. Mas especificamente, la unidad de determinacion de predictores
de vector de movimiento 204 determina un candidato a predictor de vector de movimiento con la minima diferencia
con respecto al vector de movimiento de la particidén de destino introducida a través de la linea L202¢, como predictor
de vector de movimiento dptimo PMVopt, entre los candidatos a predictor de vector de movimiento. El predictor de
vector de movimiento optimo determinado PMVopt se suministra, a través de la linea L2044, a la unidad de diferencia
de vectores de movimiento 205. Ademas, el numero de candidatos a predictor de vector de movimiento y la informacién
de indicacion de predictor de vector de movimiento, para especificar el predictor de vector de movimiento 6ptimo
PMVopt entre los candidatos a predictor de vector de movimiento, se suministran, a través de la linea L204b, a la
unidad de codificacion por entropia 213.

El candidato a predictor de vector de movimiento con la minima diferencia con respecto al vector de movimiento de la
particién de destino puede seleccionarse como el predictor de vector de movimiento 6ptimo PMVopt. Alternativamente,
la unidad de determinacion de predictores de vectores de movimiento 204 puede seleccionar como el predictor de
vector de movimiento optimo PMVopt un candidato a predictor de vector de movimiento con el minimo numero de bits
asignado a una diferencia de vectores de movimiento calculada.
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El predictor de vectores de movimiento dptimo puede determinarse después de la deteccién de movimiento de la
particion de destino. Alternativamente, el predictor de vector de movimiento dptimo puede detectarse antes de la
deteccidn de movimiento. Especificamente, tal como se indica mediante la férmula (1) siguiente, el predictor de vector
de movimiento 6ptimo puede calcularse basandose en la suma de diferencias absolutas (SADpmv) entre la sefial de
imagen predicha en la ejecucién de la compensacion de movimiento, usando cada uno de los candidatos a predictor
de vector de movimiento calculados realmente, y la sefial de imagen de destino y una funcion de coste usando el
recuento de bits Rpmv en la codificacion del candidato a predictor de vector de movimiento y A como una ponderacion
para el recuento de bits. En este caso, la sefial de imagen de la particion de destino se introduce a través de la linea
L201a y cada sefal de imagen de trama de referencia se introduce a través de la linea L207a a la unidad de
determinacién de predictores de vectores de movimiento 204 en la figura 2.

Costepmv = SADpmv + ARpmv (1N

La unidad de diferencia de vectores de movimiento 205 calcula valores de diferencia de vectores de movimiento que
son informacién de diferencia entre el vector de movimiento introducido a través de la linea L202c y el predictor de
vector de movimiento dptimo introducido a través de la linea L204a. La unidad de diferencia de vectores de movimiento
205 transmite una sefal que incluye los valores de diferencia de vectores de movimiento calculados, y la identificacidon
de lista de imagenes de referencia y la identificacion de imagenes de referencia, como informacién de prediccion, a
través de la linea L2054, a la unidad de codificacidn por entropia 213. Ademas, la unidad de diferencia de vectores de
movimiento 205 transmite una sefial que incluye el vector de movimiento, y la identificacidon de la lista de imagenes de
referencia y la identificaciéon de imagenes de referencia, a través de la linea L205b, a la memoria 207.

La unidad de compensacion de movimiento 206 genera una sefial de imagen predicha de la particién de destino,
haciendo referencia a la sefial de imagen de trama de referencia del numero de trama especificado por la identificacion
de la lista de imagenes de referencia y la identificacidon de imagenes de referencia, recibidas desde la unidad de
deteccidn de movimiento 202 y usando el vector de movimiento recibido desde la unidad de deteccion de movimiento
202. Esta sefial de imagen predicha se emite a la unidad de determinacién de procedimiento de prediccion 209.

La unidad de prediccion espacial 208 genera una sefial de imagen predicha, haciendo referencia a sefiales de imagen
(sefales de imagen de trama de referencia) de regiones vecinas codificadas anteriormente, introducidas a través de
la linea L207a. La unidad de prediccion espacial 208 emite la sefial de imagen predicha generada a la unidad de
determinacién de procedimiento de prediccion 209.

La unidad de determinacion de procedimiento de prediccion 209 compara las sefiales de imagen predichas recibidas
desde la unidad de compensacion de movimiento 206 y la unidad de prediccion espacial 208, para seleccionar una
cualquiera de las sefales de imagen predichas, y emite la sefial de imagen predicha seleccionada a la unidad de resta
210. La unidad de determinacién de procedimiento de prediccion 209 emite informacion de modalidad de prediccion,
indicativa de un procedimiento de prediccion usado para la generacién de la sefial de imagen predicha seleccionada,
a través de la linea L209b, a la unidad de codificaciéon por entropia 213.

La unidad de resta 210 genera un valor de diferencia (sefial residual de prediccion) entre la sefial de imagen de trama
introducida a través de la linea L201b y la sefial de imagen predicha introducida a través de la linea L209a, y emite la
sefial residual de prediccion a la unidad de transformacion 211.

La unidad de transformacién 211 realiza una transformacion ortogonal de la sefal residual de prediccién introducida a
través de la linea L210, para generar coeficientes de transformacion ortogonales, y emite los coeficientes de
transformacién ortogonales a la unidad de cuantizacion 212. La unidad de cuantizacidén 212 cuantiza los coeficientes
de transformacién ortogonales introducidos a través de la linea L211, para generar coeficientes de transformacion
ortogonales cuantizados, y transmite los coeficientes de transformacion ortogonales cuantizados a la unidad de
codificacion por entropia 213 y a la unidad de cuantizacion inversa 212.

La unidad de codificacion por entropia 213 realiza la codificacion por entropia de los coeficientes de transformacion
ortogonales cuantizados, introducidos a través de la linea L212, la informacion de modalidad de prediccién recibida
desde la unidad de determinacion de procedimiento de prediccion 209, la informacion de prediccion transmitida desde
la unidad de diferencia de vectores de movimiento 205 y la informaciéon de indicacion de predictor de vector de
movimiento, emitida desde la unidad de determinacion de predictores de vectores de movimiento 204, multiplexa datos
codificados generados en un flujo comprimido y transmite el flujo comprimido al exterior.

La unidad de cuantizacion inversa 214 realiza la cuantizacion inversa de los coeficientes de transformacion ortogonales
cuantizados, introducidos a través de la linea L212, para generar coeficientes de transformacién ortogonales, y
transmite los coeficientes de transformacion ortogonales a la unidad de transformacion ortogonal inversa 215.
Entonces, la unidad de transformacion ortogonal inversa 215 aplica una transformacion ortogonal inversa a los
coeficientes de transformacién ortogonales introducidos a través de la linea L214, para generar una sefal residual de
prediccion, y transmite la sefial residual de prediccion a la unidad de adicion 216.
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La unidad de adicién 216 realiza la adicion de la sefial residual de prediccion introducida a través de la linea L215 y la
sefial de imagen predicha introducida a través de la linea L209a, para generar una sefial de imagen de trama, y
transmite la sefal de imagen de trama a la memoria 207. Esta sefial de imagen de trama se almacena en la memoria
207 y se usa como una sefial de imagen de trama de referencia en el procedimiento de codificacion posterior. En la
memoria 207, el vector de movimiento, la identificacion de la lista de imagenes de referencia, la identificacion de
imagenes de referencia, etc., introducidos a través de la linea L205b, también se almacenan en asociacion con la
sefial de imagen de trama de referencia.

A continuacion, se describira en lo que sigue un procedimiento de codificacion predictiva de vectores de movimiento,
aplicable en el dispositivo de codificacion de video 20; sin embargo, el procedimiento de codificacion predictiva descrita
no forma parte de la presente invencion, aunque si es util para entender la presente invencion.

En primer lugar, se describiran particiones adyacentes a una particién de destino, con referencia a la figura 1B. Las
particiones BL, BL1y BL2 son particiones en contacto con un limite izquierdo de la particion BT de destino. La particion
BD es una particion que incluye pixeles vecinos existentes por debajo y en el lado izquierdo del pixel abajo a la
izquierda en la region BT de destino. La particién BE es una particion que incluye pixeles vecinos existente por encima
y en el lado izquierdo del pixel arriba a la izquierda en la particién BT de destino. Las particiones BA, BA1y BA2 son
particiones en contacto con un limite superior de la particion BT de destino. La particion BRA es una particion que
incluye pixeles vecinos existente por encima y en el lado derecho del pixel arriba a la derecha en la particion BT de
destino. Las particiones vecinas a la particién de destino pueden ser particiones del mismo tamafio que la particiéon BT
de destino, tal como se muestra en la figura 1A.

A continuacion, se hace referencia a la figura 3. La figura 3 es un diagrama de flujo que muestra un ejemplo del
procedimiento de codificacion predictiva de un vector de movimiento; el procedimiento de codificacion predictiva no
es, como tal (procedimiento de codificacion), segun la presente invencidn, aunque si también incluye partes usadas
para la presente invencion. Tal como se muestra en la figura 3, en el procedimiento de codificacion predictiva de un
vector de movimiento, en primer lugar, la identificaciéon de la lista de imagenes de referencia y la identificacion de
imagenes de referencia se introducen en la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento
203 (etapa S301).

A continuacion, la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 203 determina un
candidato a predictor de vector de movimiento PMV1 a partir de un vector de movimiento, o vectores de movimiento,
de una o mas particiones incluidas en la region vecina a la izquierda ubicada a la izquierda de la particion BT de
destino (etapa S302). Los detalles sobre el procedimiento de determinacion del candidato a predictor de vector de
movimiento PMV1 se describiran mas adelante.

A continuacion, la unidad de determinaciéon de candidatos a predictor de vector de movimiento 203 determina un
candidato a predictor de vector de movimiento PMV2 a partir de un vector de movimiento, o vectores de movimiento,
de una 0 mas particiones incluidas en la regidon vecina por encima ubicada por encima de la particion BT de destino
(etapa S303). Los detalles sobre el procedimiento de determinacion del candidato a predictor de vector de movimiento
PMV2 se describiran mas adelante.

A continuacion, la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 203 determina un
candidato a predictor de vector de movimiento PMV3 (etapa S304). Puede determinarse un vector de movimiento de
una particion existente en la trama de referencia y en una posicidon espacialmente idéntica a la particion de destino,
como candidato a predictor de vector de movimiento PMV3.

El candidato a predictor de vector de movimiento PMV3 puede ser un vector de movimiento de otra particion
espacialmente adyacente a la particion de destino, en lugar del vector de movimiento de la particién en la misma
posicidn que la particion de destino en la trama de referencia. También es posible usar valores promedio o similares,
calculados basandose en el candidato a predictor de vector de movimiento PMV1 y el candidato a predictor de vector
de movimiento PMV2, como candidato a predictor de vector de movimiento PMV3.

El nimero de candidatos a predictor de vector de movimiento puede ser de tres 0 mas. En este caso, una pluralidad
de candidatos a predictor de vector de movimiento puede determinarse mediante diferentes procedimientos a partir
de cada una entre la regidn vecina a la izquierda y la regién vecina por encima. Mas especificamente, una pluralidad
de candidatos a predictor de vector de movimiento pueden determinarse buscando particiones de cada una de las
regiones en una pluralidad de diferentes direcciones de exploracion, en cada una entre la region vecina a la izquierda
y la region vecina por encima. También es posible usar un vector de movimiento de otra region vecina como candidato
a predictor de vector de movimiento.

Volviendo a hacer referencia a la figura 3, la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de
movimiento 203 determina entonces so6lo candidatos a predictor de vector de movimiento no idénticos entre el
candidato a predictor de vector de movimiento PMV1, el candidato a predictor de vector de movimiento PMV2 y el
candidato a predictor de vector de movimiento PMV3, como candidatos finales a predictor de vector de movimiento
(etapa S305). Como ejemplo especifico, cuando el candidato a predictor de vector de movimiento PMV1 es idéntico
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al candidato a predictor de vector de movimiento PMV3, sélo se seleccionan PMV1 y PMV2 como candidatos a
predictor de vector de movimiento. Si no hay candidatos a predictor de vector de movimiento determinados que
satisfagan las condiciones en las etapas S$302 a S304, se define un vector de movimiento cero como candidato a
predictor de vector de movimiento.

Entonces, la unidad de determinacion de predictores de vector de movimiento 204 determina el predictor de vector de
movimiento dptimo, tal como se describié anteriormente, entre los candidatos a predictor de vector de movimiento
determinados por la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 203 (etapa S306).

Entonces, la unidad de codificacion 213 codifica la informacion de indicacion de predictor de vector de movimiento
para especificar qué candidato a predictor de vector de movimiento es el predictor dptimo de vector de movimiento
(etapa S307).

La informacién de indicacién de predictor de vector de movimiento puede codificarse en datos codificados de un
recuento de bits segun el nimero de candidatos a predictor de vector de movimiento seleccionados por la unidad de
determinacién de predictores de vector de movimiento 204. Por ejemplo, cuando el nimero de candidatos a predictor
de vector de movimiento es 0 0 1, la informacion de indicacion de predictor de vector de movimiento no se codifica ni
se transmite. Cuando el numero de candidatos a predictor de vector de movimiento es 2 o 3, la informacién de
indicacion de predictor de vector de movimiento se codifica en dos bits como maximo.

La informacion de indicacion de predictor de vector de movimiento puede codificarse basandose en una tabla de
codificacién fija independientemente del nimero de candidatos a predictor de vector de movimiento. En este caso, la
informacién de indicacién de predictor de vector de movimiento puede codificarse usando la siguiente tabla de
codificacion.

<Tabla 1. Tabla de codificacion>

Valor de bit Predictor 6ptimo de vector de movimiento

0 candidato a predictor de vector de movimiento 1 (PMV1)
10 candidato a predictor de vector de movimiento 2 (PMV2)
11 candidato a predictor de vector de movimiento 3 (PMV3)

Puede cambiarse el orden en el que se determinan el candidato a predictor de vector de movimiento PMV1, el
candidato a predictor de vector de movimiento PMV2 y el candidato a predictor de vector de movimiento PMV3. Por
ejemplo, puede usarse un proceso en el que la particién de destino se divide en una pluralidad de sub-particiones y
se lleva a cabo el proceso de codificacion para cada una de las sub-particiones. Especificamente, cuando la particidén
de destino se divide en sub-particiones superior e inferior, y la sub-particion inferior puede usarse como particion de
destino, o cuando la particion de destino se divide en sub-particiones izquierda y derecha, y la sub-particién izquierda
puede usarse como particion de destino, pueden determinarse los candidatos a predictor de vector de movimiento en
el orden de la region vecina a la izquierda, la region vecina por encima y otra regién (por ejemplo, una particion en una
trama de referencia en la misma posicidn que la particion de destino). Por otro lado, cuando la particion de destino se
divide en sub-particiones superior e inferior, y la sub-particion superior puede usarse como particién de destino, o la
particion de destino se divide en sub-particiones izquierda y derecha, y la sub-particion derecha puede usarse como
particion de destino, pueden determinarse los candidatos a predictor de vector de movimiento en el orden de la region
vecina por encima, la regidn vecina a la izquierda y otra region (por ejemplo, una particion en una trama de referencia
en la misma posicién que la particion de destino), para estas particiones de destino.

Se describira a continuacion en detalle un primer ejemplo del proceso de determinacion de candidatos a predictor de
vector de movimiento. En primer lugar, se describira el primer ejemplo del proceso de la etapa S302 en la figura 3 con
referencia a las figuras 1B, 4 y 5. Se supone en el presente documento, tal como se muestra en la figura 1B, que la
region vecina a la izquierda se compone de la particion BD vecina pordebajo y a la izquierda de la particién de destino,
y de las particiones BL, BL1 y BL2 vecinas a la izquierda de la particion de destino. También se supone que las
particiones en la regién vecina a la izquierda se exploran en orden creciente del indice i mostrado en (a) de la figura
4. Concretamente, se supone que las particiones en la regiéon vecina a la izquierda se exploran en el orden de la parte
inferior a la superior.

La particion BD vecina por debajo y a la izquierda puede excluirse de la region vecina a la izquierda. Ademas, una
particion mas por debajo de la particion BD vecina por debajo y a la izquierda puede incluirse en la region vecina a la
izquierda. Ademas, la particion BE o una particién ubicada por encima de la particién BE pueden incluirse en la region
vecina a la izquierda. Ademas, una particién ubicada en el lado izquierdo de la particion de destino y a una distancia
predeterminada de la particion de destino puede incluirse en la region vecina a la izquierda.

Volviendo a hacer referencia a (a) de la figura 4 y la figura 5, en el proceso de la etapa S302, en primer lugar, la unidad
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de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 203 establece 0 en el indice i (etapa S501). La
unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 203 aumenta el indice i en un incremento
de 1 en la etapa S502 posterior.

A continuacidn, la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 203 determina si existe
una i-ésima particién en el orden de exploracion en la region vecina a la izquierda y si la particion tiene un vector de
movimiento (etapa S503). Si existe la i-ésima particion en la regidn vecina a la izquierda y si la particion tiene un vector
de movimiento, la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 203 determina, en la
etapa S504 posterior, si la i-ésima particion y la particion de destino tienen la misma identificacion de lista de imagenes
de referencia y la identificacion de imagenes de referencia. Cuando se satisface la condicion de determinacién en la
etapa S504, la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 203 determina el vector
de movimiento de la i-ésima particion como candidato a predictor de vector de movimiento PMV1 en la etapa S505
posteriory, entonces, emite el candidato a predictor de vectorde movimiento PMV1 en la etapa S506 posterior, seguido
por la terminacién del procesamiento.

Por otro lado, cuando no se satisface la condicién de determinacién en la etapa S503 o cuando no se satisface la
condicion de determinacion en la etapa S504, el procesamiento pasa a la etapa S507. En la etapa S507, la unidad de
determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 203 determina si el indice i es superior al nimero N
de particiones en la region vecina a la izquierda. Cuando no se satisface la condicién de determinacion en la etapa
S507, la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 203 sigue con el procesamiento
desde la etapa S502. Por otro lado, cuando se satisface la condicion de determinacidn en la etapa S507, la unidad de
determinacién de candidatos a predictor de vector de movimiento 203 termina el procesamiento.

Las particiones en la region vecina a la izquierda se exploran en orden desde la parte inferior de la region vecina a la
izquierda en la realizacién mostrada en (a) de la figura 4, pero en una realizacion, tal como se muestra en (c¢) de la
figura 4, pueden explorarse en orden desde la parte superior de la region vecina a la izquierda.

Puede seleccionarse de manera adaptativa cualquiera entre el orden de exploracién mostrado en (a) de la figura 4 y
el orden de exploracién mostrado en (c) de la figura 4. Por ejemplo, el orden de exploracion puede determinarse
basandose en una relacion de vectores de movimiento de particiones vecinas. Especificamente, es posible adoptar
un procedimiento de comparacién de una diferencia absoluta o entre el vector de movimiento de la particion BL y el
vector de movimiento de la particion BA con una diferencia absoluta p entre el vector de movimiento de la particion
BRA y el vector de movimiento de la particion BD en la figura 1B, y seleccionar el orden de exploracion en (c) de la
figura 4 si la diferencia absoluta o es menor que la diferencia absoluta 8. En el caso opuesto, por otro lado, puede
seleccionarse el orden de exploracién en (a) de la figura 4.

En una realizacion, la etapa S502 puede configurarse para aumentar el indice i en un incremento de dos o0 mas,
disminuyendo de ese modo las particiones que han de explorarse.

El primer ejemplo del proceso de la etapa S303 en la figura 3 se describira a continuacién en detalle con referencia a
las figuras 1B, 4 y 6. Se supone en el presente documento, tal como se muestra en la figura 1B, que la region vecina
por encima se compone de la particion BE vecina por encima a la izquierda de la particidn de destino y las particiones
BA, BA1 y BA2 vecinas por encima de la particion de destino. También se supone que las particiones en la region
vecina por encima se exploran en orden creciente del indice j mostrado en (a) de la figura 4. Concretamente, se supone
que las particiones en la region vecina por encima se exploran en el orden de derecha a izquierda.

La particién BE vecina por encima a la izquierda puede excluirse de la region vecina por encima. Ademas, una particion
mas a la izquierda que la particion BE vecina por encima a la izquierda puede incluirse en la regidén vecina por encima.
Ademas, una particiéon ubicada por encima de la particion de destino y a una distancia predeterminada de la particion
de destino puede incluirse en la regidn vecina por encima.

Volviendo a hacer referencia a (a) de la figura 4 y la figura 6, en el proceso de la etapa S303, en primer lugar, la unidad
de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 203 establece 0 en el indice j (etapa S601). La
unidad de determinacién de candidatos a predictor de vector de movimiento 203 aumenta el indice j en un incremento
de 1 en la etapa S602 posterior.

A continuacidn, la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 203 determina si existe
la j-ésima particion en el orden de exploracion en la region vecina por encima y si la particion tiene un vector de
movimiento (etapa S603). Cuando existe la j-ésima particidén en la regién vecina por encima y cuando la particidn tiene
un vector de movimiento, la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 203 determina,
en la etapa S604 posterior, si la j-ésima particidn y la particidon de destino tienen la misma identificaciéon de lista de
imagenes de referencia y la identificacidbn de imagenes de referencia. Cuando se satisface la condicion de
determinacién en la etapa S604, la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 203
determina, en la etapa S605 posterior, si el vector de movimiento de la j-ésima particiéon es idéntico al candidato a
predictor de vector de movimiento PMV1. Cuando el vector de movimiento de la j-ésima particion es diferente al
candidato a predictor de vector de movimiento PMV1, la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector

9



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2957772 T3

de movimiento 203 determina en la etapa S606 posterior que el vector de movimiento de la j-ésima particion es el
candidato a predictor de vector de movimiento PMV2 y entonces emite el candidato a predictor de vector de movimiento
PMV2 en la etapa S607 posterior, seguido por la terminacion del procesamiento.

Por otro lado, cuando no se satisface la condicidon de determinacion en la etapa S603, cuando no se satisface la
condicion de determinacién en la etapa S604 o cuando se satisface la condicion de determinacidn en la etapa S605,
el procesamiento pasa a la etapa S608.

En la etapa S608, la unidad de determinacién de candidatos a predictor de vector de movimiento 203 determina si el
indice j es superior al nimero M de particiones en la regidn vecina por encima. Cuando no se satisface la condicion
de determinacion en la etapa S608, la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento
203 continua con el procesamiento desde la etapa S602. Por otro lado, cuando se satisface la condiciéon de
determinacién en la etapa S608, la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 203
termina el procesamiento.

Las particiones en la region vecina por encima se exploran en el orden de derecha a izquierda en la realizacion
mostrada en (a) de la figura 4, pero otras soluciones que no forman parte de la invencién son posibles, por ejemplo,
las particiones pueden explorarse en el orden de izquierda a derecha, tal como se muestra en (c) de la figura 4.

Puede seleccionarse de manera adaptativa cualquiera entre el orden de exploracion mostrado en (a) de la figura 4 o
el orden de exploracién mostrado en (c) de la figura 4. Por ejemplo, el orden de exploracion puede determinarse
basandose en una relacion de vectores de movimiento de particiones vecinas. Especificamente, es posible adoptar
un procedimiento de comparacién de una diferencia absoluta o entre el vector de movimiento de la particion BL y el
vector de movimiento de la particion BA con una diferencia absoluta p entre el vector de movimiento de la particidn
BRA y el vector de movimiento de la particion BD en la figura 1B, y seleccionar el orden de exploracion en (c) de la
figura 4 si la diferencia absoluta o es menor que la diferencia absoluta 8. En el caso opuesto, por otro lado, puede
seleccionarse el orden de exploracién en (a) de la figura 4.

La particion BE se incluye en la region vecina por encima en la realizacién descrita anteriormente, pero la particién BE
puede incluirse en la region vecina a la izquierda. También es posible definir la particion BE como region independiente
de la region vecina por encima y la region vecina a la izquierda, y tratar el vector de movimiento de la particién BE
como otro candidato a predictor de vector de movimiento.

El ejemplo anterior emplea tanto la identificacion de la lista de imagenes de referencia como la identificacién de
imagenes de referencia, como condicién de determinacion para seleccionar el vector de movimiento de la particion en
la regién vecina como candidato a predictor de vector de movimiento, pero otras soluciones que no forman parte de la
invencién son posibles. Por ejemplo, puede usarse cualquiera entre la identificacion de lista de imagenes de referencia
0 la identificacién de imagenes de referencia para la condicidn de determinacion. Cuando no se usa la identificacion
de imagenes de referencia, puede implementarse el ajuste a escala de vectores de movimiento de particiones en la
region vecina segun la distancia entre latrama de referencia y la trama de destino. También es posible usar informacion
de otra prediccidn intra-tramas. Especificamente, el tamafio de la particidon de destino y los tamafios de las particiones
vecinas pueden sumarse como uno en la condicion de determinacion mencionada antes. Especificamente, cuando el
tamano de la particion de destino es de NxN pixeles, una condicién de determinacién puede ser que el tamafio de una
particion en la region vecina sea de NxN pixeles, 0 una condicién de determinacién puede ser que el tamafo de una
particion esté entre N/2xN/2 pixeles y 2Nx2N pixeles.

En el ejemplo anterior, se realiza el célculo del candidato a predictor de vector de movimiento PMV2 en la region
vecina por encima después del calculo del candidato a predictor de vector de movimiento PMV1 en la region vecina a
la izquierda, pero la presente invencion no se limita a esto. El candidato a predictor de vector de movimiento PMV2 en
la regién vecina por encima puede determinarse antes de la determinacion del candidato a predictor de vector de
movimiento PMV1 en la region vecina a la izquierda. En este caso, un procedimiento de determinacion de si un vector
de movimiento de una particion en la region vecina a la izquierda es idéntico al candidato a predictor de vector de
movimiento PMV2 en la regidn vecina por encima puede llevarse a cabo en el proceso de determinacién del candidato
a predictor de vector de movimiento PMV1 en la region vecina a la izquierda.

En el ejemplo anterior se determina, en la etapa S605, si el vector de movimiento de la j-ésima particion en la region
vecina por encima es idéntico al candidato a predictor de vector de movimiento PMV1 en la region vecina a la izquierda,
pero puede omitirse esta determinacion. En este caso, el proceso de la etapa S606 puede realizarse directamente
cuando se satisface la condicidn de determinacion en la etapa S604.

La etapa S602 puede configurarse para aumentar el indice j en un incremento de dos 0 mas, diezmando de ese modo
las particiones que han de explorarse.

Lo siguiente describirad un dispositivo de descodificacion de video que descodifica un flujo comprimido generado por
el dispositivo de codificacion de video 20, para restaurar una secuencia de video. La figura 7 es un dibujo que muestra
una configuracion del dispositivo de descodificacion de video que no forma parte de la presente invencién, aunque si
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puede realizar la presente invencion. El dispositivo de descodificacion de video 30 mostrado en la figura 7 es un
ejemplo de un dispositivo que descodifica de manera predictiva un vector de movimiento segun la presente invencion.

Tal como se muestra en la figura 7, el dispositivo de descodificacion de video 30 puede estar dotado de una unidad
de descodificacion por entropia 301, una unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento
302, una unidad de determinacion de predictores de vector de movimiento 303, una unidad de adicion de vectores de
movimiento 304, una unidad de compensacion de movimiento 305, una memoria de tramas 306, una unidad de
prediccidn espacial 307, una unidad de determinacion de procedimiento de prediccion 308, una unidad de cuantizacion
inversa 309, una unidad de transformacion ortogonal inversa 310 y una unidad de adicion 311.

La unidad de descodificacion por entropia 301 recibe un flujo comprimido, luego detecta una palabra de sincronizacion
indicativa del comienzo de cada trama en el flujo comprimido, y después de eso restaura la informaciéon de modalidad
de prediccion y los coeficientes de transformacion ortogonales cuantizados a partir de datos codificados en el flujo
comprimido, en cada una de las unidades de particion divididas. Cuando la modalidad de prediccién especificada por
la informacion de modalidad de prediccién es la “modalidad de prediccidn inter-tramas”, la unidad de descodificacion
por entropia 301 descodifica los datos codificados en el flujo comprimido para restaurar también la diferencia de
vectores de movimiento, la identificacion de la lista de imagenes de referencia y la identificacién de imagenes de
referencia.

La unidad de descodificacion por entropia 301 transmite los coeficientes de transformacion ortogonales cuantizados y
restaurados, a través de la linea L3014, a la unidad de cuantizacion inversa 309. La unidad de descodificacion por
entropia 301 transmite la informaciéon de modalidad de prediccion, la identificacion de la lista de imagenes de referencia
y la identificacion de imagenes de referencia, a través de la linea L301b, a la unidad de determinacién de candidatos
a predictor de vector de movimiento 302. Ademas, la unidad de descodificacion por entropia 301 transmite la diferencia
de vectores de movimiento restaurada, a través de la linea L301d, a la unidad de adicion de vectores de movimiento
304. La unidad de descodificacidén por entropia 301 transmite la informacion de modalidad de prediccion restaurada,
através de la linea L301e, a la unidad de determinacion de procedimiento de prediccion 308.

Cuando la modalidad de prediccidén especificada por la informacién de modalidad de prediccion recibida es la
“modalidad de prediccion inter-tramas”, la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento
302 determina candidatos a predictor de vector de movimiento a partir de vectores de movimiento de particiones
vecinas descodificadas anteriormente. Puesto que el procesamiento sobre la determinacion de candidatos a predictor
de vector de movimiento llevado a cabo por la unidad de determinaciéon de candidatos a predictor de vector de
movimiento 302 es el mismo que el procesamiento descrito anteriormente en cuanto a la unidad de determinacién de
candidatos a predictor de vector de movimiento 203, se omite la descripcion del mismo en el presente documento.
Esta unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 302 emite los candidatos a predictor
de vector de movimiento determinados, a través de la linea L302b, a la unidad de determinacion de predictores de
vector de movimiento 303. Ademas, la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento
302 emite el numero de candidatos a predictor de vector de movimiento, a través de la linea L302a, a la unidad de
descodificaciéon por entropia 301.

La unidad de descodificacion por entropia 301, cuando recibe el numero de candidatos a predictor de vector de
movimiento a través de la linea L302a, descodifica los datos codificados en el flujp comprimido segun el nimero de
candidatos a predictor de vector de movimiento, para restaurar la informacién de indicacién de predictor de vector de
movimiento. La unidad de descodificacion por entropia 301 transmite la informacion de indicacién de predictor de
vector de movimiento restaurada a la unidad de determinacidén de predictores de vector de movimiento 303. Mas
especificamente, cuando el numero de candidatos a predictor de vector de movimiento es de 0 0 1, no se trasmite
ninguna informacion de indicacién de predictor de vector de movimiento y, por tanto, no se lleva a cabo el proceso de
restauracion. Cuando el numero de candidatos a predictor de vector de movimiento es de 2 o 3, los datos codificados
de dos bits como maximo se descodifican por entropia para restaurar la informacién de indicacion de predictor de
vector de movimiento.

La unidad de descodificacion por entropia 301 se configura para restaurar la informacién de indicacion de predictor de
vector de movimiento mediante la descodificacion de los datos codificados segun el numero de candidatos a predictor
de vector de movimiento, seleccionados por la unidad de determinacién de candidatos a predictor de vector de
movimiento 302, pero la presente invencidén no se limita a esto. Por ejemplo, la informacién de indicacién de predictor
de vector de movimiento puede restaurarse usando la tabla de codificacién fija de la Tabla 1 descrita anteriormente,
de manera independiente del nimero de candidatos a predictor de vector de movimiento. Deberia observarse que el
establecimiento de la tabla de codificacién fija no se limita a este ejemplo. La informacién de indicacion de predictor
de vector de movimiento puede restaurarse antes del calculo de candidatos a predictor de vector de movimiento.

La unidad de determinacién de predictores de vector de movimiento 303 determina el predictor de vector de
movimiento 6ptimo PMVopt basandose en la informacion de indicacion de predictor de vector de movimiento
introducida a través de la linea L301¢, entre los candidatos a predictor de vector de movimiento introducidos a través
de la linea L302b. El predictor de vector de movimiento 6ptimo determinado PMVopt se transmite a través de la linea
L303 a la unidad de adicion de vectores de movimiento 304.
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La unidad de adicidon de vectores de movimiento 304 realiza la adicion de la diferencia de vectores de movimiento
transmitida desde la unidad de descodificacién por entropia 301 y del predictor de vector de movimiento éptimo
PMVopt, transmitido desde la unidad de determinacion de predictores de vector de movimiento 303, para restaurar el
vector de movimiento. La unidad de adicion de vectores de movimiento 304 transmite una sefal que incluye el vector
de movimiento restaurado, a través de la linea L304, a la unidad de compensacién de movimiento 305.

La unidad de compensacién de movimiento 305 selecciona la sefial de imagen de trama de referencia en la memoria
306 basandose en el vector de movimiento transmitido desde la unidad de adicion de vectores de movimiento 304 y
la informacion de modalidad de prediccion, la identificacion de la lista de imagenes de referencia y la identificaciéon de
imagenes de referencia, transmitidas a través de la linea L301d, desde la unidad de descodificacion por entropia 301,
y genera una sefial de imagen predicha, usando la sefial de imagen de trama de referencia seleccionada. La unidad
de compensacion de movimiento 305 transmite la sefial de imagen predicha, a través de la linea L3054, a la unidad
de determinacion de procedimiento de prediccion 308. Ademas, la unidad de compensacién de movimiento 305 emite
la informacion de modalidad de prediccion, la identificacion de la lista de imagenes de referencia y la identificaciéon de
imagenes de referencia, usadas en la generacion de la sefial de imagen predicha, a través de la linea L305b, a la
memoria de tramas 306. Existen sefiales de imagen de trama descodificadas anteriormente, informaciéon de modalidad
de prediccion, identificaciones de listas de imagenes de referencia e identificaciones de imagenes de referencia
almacenadas en la memoria 306.

Cuando la modalidad de prediccion especificada por la informacion de modalidad de prediccién, introducida a través
de la linea L301e, es la “modalidad de prediccidn intra-tramas”, la unidad de prediccion espacial 307 genera una sefal
de imagen predicha con referencia a las sefiales de imagen (sefiales de imagen de trama de referencia) de particiones
vecinas descodificadas anteriormente y transmite la sefial de imagen predicha a la unidad de determinacion de
procedimiento de prediccion 308.

La unidad de determinacion de procedimiento de prediccion 308 selecciona cualquiera entre la sefial de imagen
predicha generada por la prediccidon inter-tramas o la sefial de imagen predicha generada por la prediccion intra-
tramas, basandose en la modalidad de prediccion transmitida desde la unidad de descodificacion por entropia 301 y
transmite la sefial de imagen predicha seleccionada, a través de la linea L308, a la unidad de adicion 311.

La unidad de cuantizacion inversa 309 realiza la cuantizacion inversa de los coeficientes de transformacion ortogonales
cuantizados, transmitidos desde la unidad de descodificacion por entropia 301, para restaurar los coeficientes de
transformacion ortogonales. La unidad de cuantizacion inversa 309 transmite los coeficientes de transformacion
ortogonales restaurados, a través de la linea L309, a la unidad de transformacion ortogonal inversa 310.

La unidad de transformacion ortogonal inversa 310 aplica una transformacion ortogonal inversa a los coeficientes de
transformacién ortogonales recibidos para restaurar una sefial residual de prediccion. La unidad de transformacion
ortogonal inversa 310 transmite la sefal residual de prediccion restaurada, a través de la linea L310, a la unidad de
adicién 311.

La unidad de adicion 311 realiza la adicidon de la sefial de imagen predicha, transmitida desde la unidad de
determinacion de procedimiento de prediccion 308, y la sefial residual de prediccidn, transmitida desde la unidad de
transformacién ortogonal inversa 310, para restaurar una sefial de imagen de trama.

La sefal de imagen de trama restaurada se emite, con una temporizacién de exhibicion predeterminada, a un
dispositivo de visualizacién (no mostrado), mediante lo cual puede reproducirse la sefial de video de entrada (sefal
de imagen dinamica). Puesto que se usa la sefial de imagen de trama en el proceso de descodificacion posterior, se
almacena como una sefial de imagen de trama de referencia en la memoria 306. La sefial de imagen de trama en el
presente documento puede ser del mismo valor que la sefial de imagen de trama con el mismo namero en el dispositivo
de codificacion de video 20. La informacion sobre el vector de movimiento y el numero de trama de referencia también
se almacena simultaneamente en asociacion con la sefal de imagen de trama de referencia.

A continuacion, se describira un ejemplo de un procedimiento de descodificacion predictiva de vectores de movimiento,
usado en el dispositivo 30 de descodificacion de video, en lo que sigue, con referencia a la figura 8. La figura 8 es un
diagrama de flujo que muestra un ejemplo del procedimiento de descodificacidon predictiva de vectores de movimiento.
La Figura 8 proporciona una base de la presente invencion.

En el procedimiento de descodificacion predictiva de predictores de vectores de movimiento, segun el ejemplo, tal
como se muestra en la figura 8, la identificacion de la lista de imagenes de referencia y la identificacion de imagenes
de referencia se introducen en primer lugar en la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de
movimiento 302 (etapa S801).

A continuacion, la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 302 determina un

candidato a predictor de vector de movimiento, PMV1, a partir de un vector de movimiento, o vectores de movimiento,
de una o mas particiones incluidas en una regién vecina a la izquierda, ubicada a la izquierda de una particion BT de
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destino (etapa S302).

A continuacion, la unidad de determinaciéon de candidatos a predictor de vector de movimiento 302 determina un
candidato a predictor de vector de movimiento, PMV2, a partir de un vector de movimiento, o vectores de movimiento,
de una 0 mas particiones incluidas en la regidn vecina por encima, ubicada por encima de la particion BT de destino
(etapa S303).

A continuacion, la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 302 determina un
candidato a predictor de vector de movimiento PMV3 (etapa S304). Los procesos de las etapas S302 a S304 en la
figura 8 son los mismos que los procesos de las etapas S302 a S304 en la figura 3.

En la etapa S805, entonces la unidad de determinacién de candidatos a predictor de vector de movimiento 302 define
como candidatos a predictor de vector de movimiento sélo candidatos a predictor de vector de movimiento no idénticos,
entre el candidato a predictor de vector de movimiento PMV1, el candidato a predictor de vector de movimiento PMV2
y el candidato a predictor de vector de movimiento PMV3. Como ejemplo especifico, cuando el candidato a predictor
de vector de movimiento PMV1 es idéntico al candidato a predictor de vector de movimiento PMV3, sélo se seleccionan
el candidato a predictor de vector de movimiento PMV1 y el candidato a predictor de vector de movimiento PMV2
como candidatos a predictor de vector de movimiento. Cuando el procesamiento hasta la etapa S805 da como
resultado que no se determina ningun candidato efectivo a predictor de vector de movimiento, se define un vector de
movimiento cero como candidato a predictor de vector de movimiento.

En la etapa S806, tal como se ha descrito anteriormente, la unidad de descodificacién 301 restaura la informacién de
indicacion de predictor de vector de movimiento basandose en el nimero de candidatos a predictor de vector de
movimiento. A continuacion, en la etapa S807, la unidad de determinacion de predictores de vector de movimiento
303 selecciona el predictor de vector de movimiento 6ptimo entre los candidatos a predictor de vector de movimiento,
basandose en la informacidn de indicacién de predictor de vector de movimiento.

A continuacién, se describird un segundo ejemplo del procedimiento de codificacidén predictiva de vectores de
movimiento en lo que sigue. La figura 9 es un diagrama de flujo que muestra el proceso de determinacién de candidatos
a predictor de vector de movimiento en el procedimiento de codificacion predictiva de vectores de movimiento en el
segundo ejemplo, en la que la figura 9 no es, como tal (procedimiento de codificacion), segun la presente invencion,
aunque si es util para entender la presente invencién. En el procedimiento de codificacion predictiva de vectores de
movimiento segun el segundo ejemplo, se usa el flujo mostrado en la figura 9 en vez de las etapas S302 a S304 en la
figura 3.

En el presente ejemplo, en la etapa S901, la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de
movimiento 203 explora en primer lugar las particiones en la region vecina a la izquierda ubicada a la izquierda de la
particion de destino en un sentido descendente, para determinar un candidato a predictor de vector de movimiento
PMVa a partir de los vectores de movimiento de estas particiones. En la etapa S901, la unidad de determinacion de
candidatos a predictor de vector de movimiento 203 puede detectar el candidato a predictor de vector de movimiento
PMVa llevando a cabo el procedimiento de determinacién del candidato a predictor de vector de movimiento PMV1
(etapa S302) descrito en el primer ejemplo, segun el orden de exploracion de la region vecina a la izquierda mostrada
en (c) de la figura 4. Para determinar el candidato a predictor de vector de movimiento PMVa, la unidad de
determinacién de candidatos a predictor de vector de movimiento 203 puede usar la identificacion de la lista de
imagenes de referencia y la identificacién de imagenes de referencia introducidas, como en el primer ejemplo.

A continuacion, en la etapa S902, la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 203
explora las particiones en una region vecina a la izquierda ubicada a la izquierda de la particion de destino en un
sentido ascendente para determinar un candidato a predictor de vector de movimiento PMVb a partir de los vectores
de movimiento de estas particiones. En la etapa S902, la unidad de determinacién de candidatos a predictor de vector
de movimiento 203 puede detectar el candidato a predictor de vector de movimiento PMVb llevando a cabo el
procedimiento de determinacion del candidato a predictor de vector de movimiento PMV1 (etapa S302), descrito en el
primer ejemplo, segun el orden de exploracion de la regién vecina a la izquierda mostrada en (a) de la figura 4. Para
determinar el candidato a predictor de vector de movimiento PMVb, la unidad de determinacion de candidatos a
predictor de vector de movimiento 203 puede usar la identificacién de la lista de imagenes de referencia y la
identificacion de imagenes de referencia.

A continuacion, en la etapa S903 la unidad de determinacién de candidatos a predictor de vector de movimiento 203
selecciona un candidato a predictor de vector de movimiento PMVX en la region vecina a la izquierda del candidato a
predictor de vector de movimiento PMVa y del candidato a predictor de vector de movimiento PMVb. Ademas, la unidad
de determinacién de candidatos a predictor de vector de movimiento 203 genera informacion de indicacion de direccion
de exploracidn, indicativa de la direccion de exploracion X usada para la determinacion del candidato a predictor de
vector de movimiento seleccionado. Especificamente, la unidad de determinacién de candidatos a predictor de vector
de movimiento 203 determina, como candidato a predictor de vector de movimiento PMVX, un candidato a predictor
de vector de movimiento con el minimo error con respecto al predictor de vector de movimiento de la particion de
destino, entre el candidato a predictor de vector de movimiento PMVa y el candidato a predictor de vector de
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movimiento PMVb. Ademas, cuando se selecciona el candidato a predictor de vector de movimiento PMVa como
candidato a predictor de vector de movimiento PMVX, la unidad de determinacién de candidatos a predictor de vector
de movimiento 203 genera la informacién de indicacion de direccidon de exploracion, indicativa del sentido
descendente, mientras que cuando se selecciona el candidato a predictor de vector de movimiento PMVb, genera la
informacién de indicacién de direccion de exploracion indicativa del sentido ascendente.

A continuacion, en la etapa S904, la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 203
explora las particiones en la region vecina por encima de la particion de destino, en un sentido hacia la derecha para
determinar un candidato a predictor de vector de movimiento PMVc, a partir de los vectores de movimiento de estas
particiones. En la etapa S904, la unidad de determinacién de candidatos a predictor de vector de movimiento 203
puede detectar el candidato a predictor de vector de movimiento PMVc llevando a cabo el procedimiento de
determinacién del candidato a predictor de vector de movimiento PMV2 (etapa S303) descrito en el primer ejemplo,
segun el orden de exploracion de la region vecina por encima, mostrada en (¢) de la figura 4. Para determinar el
candidato a predictor de vector de movimiento PMVc, la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector
de movimiento 203 puede usar la identificacidn de la lista de imagenes de referencia y la identificacion de imagenes
de referencia introducidas, como en el primer ejemplo.

A continuacion, en la etapa S905, la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 203
explora las particiones en la regidn vecina por encima de la particion de destino en un sentido hacia la izquierda para
determinar un candidato a predictor de vector de movimiento PMVd a partir de vectores de movimiento de estas
particiones. En la etapa S905, la unidad de determinacidn de candidatos a predictor de vector de movimiento 203
puede detectar el candidato a predictor de vector de movimiento PMVd llevando a cabo el procedimiento de
determinacién (etapa S303) del candidato a predictor de vector de movimiento PMV2 descrito en el primer ejemplo,
segun el orden de exploracion de la regidn vecina por encima, mostrada en (a) de la figura 4. Para determinar el
candidato a predictor de vector de movimiento PMVd, la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector
de movimiento 203 también puede usar la identificacion de la lista de imagenes de referencia y la identificacion de
imagenes de referencia.

A continuacion, en la etapa S906, la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 203
selecciona un candidato a predictor de vector de movimiento PMVY en la regidn vecina por encima del candidato a
predictor de vector de movimiento PMVc y del candidato a predictor de vector de movimiento PMVd. La unidad de
determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 203 genera la informacion de indicacion de direccién
de exploracidn, indicativa de la direccion de exploracion Y usada para la determinacion del candidato a predictor de
vector de movimiento seleccionado. Especificamente, la unidad de determinacién de candidatos a predictor de vector
de movimiento 203 determina un candidato a predictor de vector de movimiento con el minimo error con respecto al
predictor de vector de movimiento de la particion de destino, entre el candidato a predictor de vector de movimiento
PMVc y el candidato a predictor de vector de movimiento PMVd, como candidato a predictor de vector de movimiento
PMVY. Cuando se selecciona el candidato a predictor de vector de movimiento PMVc como candidato a predictor de
vector de movimiento PMVY, la unidad de determinaciéon de candidatos a predictor de vector de movimiento 203
genera la informacion de indicacion de direccidon de exploracion, indicativa del sentido hacia la derecha; cuando se
selecciona el candidato a predictor de vector de movimiento PMVd, genera la informacién de indicacion de direccidn
de exploracion, indicativa del sentido hacia la izquierda.

A continuacion, en la etapa S907, la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 203
adquiere un candidato a predictor de vector de movimiento PMVZ de una particién en una trama de referencia en una
posicidn espacialmente idéntica a la particidn de destino, de la misma manera que el proceso de la etapa S304. El
proceso en esta etapa S907 puede el mismo que la forma de modificacion mencionada anteriormente del proceso de
la etapa S304 en el primer ejemplo.

A continuacion, en la etapa S908, la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 203
sélo define candidatos a predictor de vector de movimiento no idénticos entre el candidato a predictor de vector de
movimiento PMVX, el candidato a predictor de vector de movimiento PMVY y el candidato a predictor de vector de
movimiento PMVZ, como candidatos a predictor de vector de movimiento. Entonces, la unidad de determinacion de
candidatos a predictor de vector de movimiento 203 emite los candidatos a predictor de vector de movimiento, el
numero de candidatos a predictor de vector de movimiento y la informacion de indicacién de direccidn de exploracién.
Como ejemplo especifico, cuando el candidato a predictor de vector de movimiento PMVX es idéntico al candidato a
predictor de vector de movimiento PMVZ, sélo se seleccionan el candidato a predictor de vector de movimiento PMVX
y el candidato a predictor de vector de movimiento PMVY como candidatos a predictor de vector de movimiento. Si no
se determina un candidato a predictor de vector de movimiento efectivo en las etapas S901 a S907, se define un vector
de movimiento cero como candidato a predictor de vector de movimiento.

Después de eso, el mismo procesamiento que en la etapa S306 en el primer ejemplo se lleva a cabo en el segundo
ejemplo. Finalmente, en la etapa S307 la unidad de codificacion 213 codifica la informacién de indicacién de predictor
de vector de movimiento para especificar qué candidato a predictor de vector de movimiento es el predictor de vector
de movimiento optimo. En el segundo ejemplo, la unidad de codificacion 213 también codifica la informacién de
indicacion de direccion de exploracion en la etapa S307.
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En el segundo ejemplo, las particiones que constituyen la region vecina a la izquierda y las particiones que constituyen
la region vecina por encima pueden modificarse tal como se ha descrito anteriormente en el primer ejemplo. El nimero
de predictores de vector de movimiento también puede cambiarse tal como se ha descrito anteriormente en el primer
ejemplo. Tal como se ha descrito anteriormente en el primer ejemplo, el orden de determinacion de los candidatos a
predictor de vector de movimiento PMVX, PMVY y PMVZ puede cambiarse basandose en la modalidad de division de
la particion de destino en sub-particiones y las posiciones de las sub-particiones.

Se describira en lo que sigue un procedimiento de descodificacion predictiva de vectores de movimiento segun el
segundo ejemplo, que no hace uso necesariamente de la presente invencion, pero si es util para entender la presente
invencién. La figura 10 es un diagrama de flujo que muestra el procedimiento de descodificacidn predictiva de vectores
de movimiento segun el segundo ejemplo. El procedimiento de descodificacion predictiva mostrado en la figura 10 es
un procedimiento de prediccion de un vector de movimiento a partir de datos codificados generados por el
procedimiento de codificacion predictiva de vectores de movimiento segun el segundo ejemplo.

En el presente ejemplo, tal como se muestra en la figura 10, en la etapa S1001 la unidad de determinacion de
candidatos a predictor de vector de movimiento 302 recibe en primer lugar la introduccion de la identificacion de la
lista de imagenes de referencia, la identificacion de imagenes de referencia e informacion de indicacion de direccion
de exploracion, restauradas (direccion de exploracion X, direccion de exploracion Y).

A continuacién, en la etapa S1002, la unidad de determinacién de candidatos a predictor de vector de movimiento 302
determina un candidato a predictor de vector de movimiento PMVX en la regidén vecina a la izquierda, segun la
identificacion de la lista de imagenes de referencia, la identificacion de imagenes de referencia y la informacién de
indicacién de direccidn de exploracién para especificar la direccion de exploracion X. El candidato a predictor de vector
de movimiento PMVX se determina mediante el mismo proceso que la determinacion del candidato a predictor de
vector de movimiento PMV1 en el primer ejemplo, mediante exploracién secuencial de las particiones en la regién
vecina a la izquierda en la direccidn de exploracion X especificada por la informacién de indicacion de direccion de
exploracion.

A continuacién, en la etapa S1003, la unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 302
determina un candidato a predictor de vector de movimiento PMVY en la regidon vecina por encima, segun la
identificacion de la lista de imagenes de referencia, la identificacion de imagenes de referencia y la informacién de
indicacién de direccidn de exploracién para especificar la direccion de exploracion Y. El candidato a predictor de vector
de movimiento PMVY se determina mediante el mismo proceso que la determinacion del candidato a predictor de
vector de movimiento PMV2 en el primer ejemplo, mediante exploraciéon secuencial de las particiones en la regidon
vecina por encima en la direccidn de exploracion Y especificada por la informacion de indicacién de direcciéon de
exploracion.

A continuacién, en la etapa S1004, la unidad de determinacién de candidatos a predictor de vector de movimiento 302
determina un candidato a predictor de vector de movimiento PMVZ de una particion en una trama de referencia
espacialmente idéntica a la particidon de destino. El proceso de la etapa S1004 es el mismo que el proceso de la etapa
304.

A continuacién, en la etapa S1005, la unidad de determinacién de candidatos a predictor de vector de movimiento 302
sélo define candidatos a predictor de vector de movimiento no idénticos, entre el candidato a predictor de vector de
movimiento PMVX, el candidato a predictor de vector de movimiento PMVY y el candidato a predictor de vector de
movimiento PMVZ, como candidatos a predictor de vector de movimiento. Como ejemplo especifico, cuando el
candidato a predictor de vector de movimiento PMVX es idéntico al candidato a predictor de vector de movimiento
PMVZ, sélo se seleccionan el candidato a predictor de vectorde movimiento PMVX y el candidato a predictor de vector
de movimiento PMVY como candidatos a predictor de vector de movimiento. Si se determina ningun candidato a
predictor de vector de movimiento efectivo mediante el procesamiento hasta la etapa S1005, se define un vector de
movimiento cero como candidato a predictor de vector de movimiento.

A continuacion, en la etapa S1006, la unidad de descodificacion 301 restaura la informacion de indicacion de predictor
de vector de movimiento basandose en el numero de candidatos a predictor de vector de movimiento. En la etapa
S$1007, entonces la unidad de determinacion de predictores de vector de movimiento 303 selecciona el predictor de
vector de movimiento dptimo de entre los candidatos a predictor de vector de movimiento, basandose en la informacién
de indicacion de predictor de vector de movimiento.

En el segundo ejemplo, el orden de determinacion de los candidatos a predictor de vector de movimiento PMVX, PMVY
y PMVZ también puede cambiarse basandose en la modalidad de division de la particidén de destino en sub-particiones
y las posiciones de las sub-particiones, tal como se ha descrito anteriormente en el primer ejemplo.

El dispositivo de codificacion de video 20 y el dispositivo de descodificaciéon de video 30, descritos anteriormente, se

configuran para limitar los candidatos para un predictor de vector de movimiento y luego detectan el predictor de vector
de movimiento 6ptimo entre los candidatos resultantes a predictor de vector de movimiento. Por tanto, es posible

15



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2957772 T3

reducir la complejidad de calculo necesaria para la determinaciéon del predictor de vector de movimiento dptimo.
Ademas, la informacion de indicacion de predictor de vector de movimiento para especificar el predictor de vector de
movimiento éptimo puede codificarse en un menor recuento de bits.

El dispositivo de codificacion de video 20 y el dispositivo de descodificacion de video 30 que usan la codificacion
predictiva y descodificacion predictiva del segundo ejemplo pueden determinar los candidatos a predictor de vector de
movimiento con un menor error con respecto al vector de movimiento de la particion de destino.

Lo siguiente describird un programa de codificacion de video 1000 para hacer que un ordenador funcione como el
dispositivo de codificacion de video 20, y un programa de descodificacion de video 1100 para hacer que un ordenador
funcione como el dispositivo de descodificacion de video 30 mencionado anteriormente. Ambos programas
mencionados anteriormente no forman parte de la presente invencion, aunque si son utiles para entender la presente
invencion.

La figura 11 es un dibujo que muestra una configuracion del programa de codificacion de video que no forma parte de
la presente invencion. La figura 12 es un dibujo que muestra una configuracion del programa de descodificacion de
video que no forma parte de la presente invencién. La figura 13 es un dibujo que muestra una configuracion de
hardware de un ordenador que no forma parte de la presente invencion. La figura 14 es una vista en perspectiva que
muestra un ordenador que no forma parte de la presente invencion.

El programa de codificacién de video 1000 mostrado en la figura 11 puede proporcionarse almacenado en un medio
SM de grabaciéon. Ademas, el programa de descodificacion de video 1100 mostrado en la figura 12 también puede
proporcionarse almacenado en un medio SM de grabacion. Los ejemplos de tales medios SM de grabacion aplicables
en el presente documento incluyen medios de grabacion tales como el disco flexible, el CD-ROM, el DVD o la ROM,
memorias de semiconductor o similares.

Tal como se muestra en la figura 13, un ordenador C10 puede estar dotado de un dispositivo de lectura C12, tal como
una unidad de disco flexible, una unidad de CD-ROM o una unidad de DVD, una memoria de trabajo (RAM) C14 en la
que reside un sistema operativo, una memoria C16 que almacena un programa almacenado en un medio SM de
grabacion, una unidad de monitor C18 tal como una pantalla, un ratén C20 y un teclado C22 como dispositivos de
entrada, un dispositivo de comunicacién C24 para la transmision y recepcion de datos y otros, y una CPU C26 para
controlar la ejecucién del programa.

Cuando se pone el medio SM de grabacion en el dispositivo de lectura C12, el ordenador C10 se vuelve accesible
para el programa de codificaciéon de video 1000 almacenado en el medio SM de grabacién, mediante el dispositivo de
lectura C12, y puede funcionar como el dispositivo de codificacion de video 20, basandose en el programa 1000.

Cuando se pone el medio SM de grabacion en el dispositivo de lectura C12, el ordenador C10 se vuelve accesible
para el programa de descodificacion de video 1100 almacenado en el medio SM de grabacion, mediante el dispositivo
de lectura C12, y puede funcionar como el dispositivo de descodificacion de video 30, basandose en el programa
1100.

Tal como se muestra en la figura 11, el programa de codificacidén de video 1000 esta dotado de un médulo principal
1001 para controlar generalmente el procesamiento, un modulo de entrada 1002, un mddulo de deteccidén de
movimiento 1003, un moédulo de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 1004, un modulo
de determinacion de predictor de vector de movimiento 1005, un mddulo de diferencia de vectores de movimiento
1006, un mddulo de compensacion de movimiento 1007, un modulo de prediccidon espacial 1008, un médulo de
determinacion de procedimiento de prediccidon 1009, un médulo de resta 1010, un médulo de transformacion ortogonal
1011, un méddulo de cuantizacion 1012, un modulo de codificacion por entropia 1013, un méddulo de cuantizacion
inversa 1014, un modulo de transformacion ortogonal inversa 1015 y un médulo de adicion 1016. Las funciones que
el moédulo de entrada 1002, el modulo de deteccion de movimiento 1003, el médulo de determinaciéon de candidatos a
predictor de vector de movimiento 1004, el mddulo de determinacion de predictor de vector de movimiento 1005, el
modulo de diferencia de vectores de movimiento 1006, el médulo de compensacion de movimiento 1007, el modulo
de prediccion espacial 1008, el modulo de determinacidén de procedimiento de prediccién 1009, el médulo de resta
1010, el médulo de transformacion ortogonal 1011, el modulo de cuantizacién 1012, el modulo de codificacion por
entropia 1013, el mdédulo de cuantizacion inversa 1014, el médulo de transformacién ortogonal inversa 1015 y el
médulo de adicion 1016 hacen que implemente un ordenador son las mismas que las funciones de la unidad de
entrada 201, la unidad de deteccidn de movimiento 202, la unidad de determinacién de candidatos a predictor de
vector de movimiento 203, la unidad de determinacidén de predictores de vector de movimiento 204, la unidad de
diferencia de vectores de movimiento 205, la unidad de compensacién de movimiento 206, la unidad de prediccién
espacial 208, la unidad de determinacion de procedimiento de prediccidn 209, la unidad de resta 210, la unidad de
transformacién 211 ortogonal, la unidad de cuantizacién 212, la unidad de codificaciéon por entropia 213, la unidad de
cuantizacion inversa 214, la unidad de transformacion ortogonal inversa 215 y la unidad de adicion 216 mencionadas
antes, respectivamente.

Tal como se muestra en la figura 12, el programa de descodificacion de video 1100 esta dotado de un médulo principal

16



10

15

20

25

30

35

40

45

50

ES 2957772 T3

1101 para controlar generalmente el procesamiento, un médulo de descodificacion por entropia 1102, un modulo de
determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 1103, un médulo de determinacion de predictor de
vector de movimiento 1104, un mddulo de adicion de vectores de movimiento 1105, un médulo de compensacion de
movimiento 1106, un médulo de prediccidn espacial 1107, un modulo de determinacion de procedimiento de prediccion
1108, un mddulo de cuantizacion inversa 1109, un médulo de transformacion ortogonal inversa 1110 y un modulo de
adicién 1111. Las funciones que el médulo de descodificacion por entropia 1102, el mdédulo de determinacién de
candidatos a predictor de vector de movimiento 1103, el modulo de determinacion de predictor de vector de movimiento
1104, el mddulo de adicion de vectores de movimiento 1105, el mddulo de compensacion de movimiento 1106, el
modulo de prediccion espacial 1107, el médulo de determinacion de procedimiento de prediccidn 1108, el médulo de
cuantizacion inversa 1109, el mddulo de transformacién ortogonal inversa 1110 y el médulo de adicién 1111 hacen
que implemente un ordenador son las mismas que las funciones de la unidad de descodificacidon por entropia 301, la
unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento 302, la unidad de determinacion de
predictores de vector de movimiento 303, la unidad de adicion de vectores de movimiento 304, la unidad de
compensacion de movimiento 305, la unidad de prediccion espacial 307, la unidad 308 de determinacion de
procedimiento de prediccidn, la unidad de cuantizacion inversa 309, la unidad de transformacién ortogonal inversa 310
y la unidad de adiciéon 311 mencionadas antes, respectivamente.

Lo anterior describe diversos ejemplos, pero la presente invencion puede modificarse de muchas maneras sin limitarse
a los ejemplos anteriores. Por ejemplo, en los ejemplos anteriores los datos codificados de |a diferencia de vectores
de movimiento, que es la diferencia entre el vector de movimiento de la particion de destino y el predictor de vector de
movimiento (predictor de vector de movimiento 6ptimo), se transmite desde el dispositivo de codificacion al dispositivo
de descodificacion, pero el predictor de vector de movimiento 6ptimo puede adoptarse como vector de movimiento de
la particidn de destino, sin transmitir los datos codificados de la diferencia de vectores de movimiento desde el
dispositivo de codificacion al dispositivo de descodificacion.

El candidato a predictor de vector de movimiento PMVX puede determinarse tal como sigue: se crean sefales de
imagen predichas usando los candidatos a predictor de vector de movimiento PMVa y PMVb y el candidato a predictor
de vector de movimiento PMVX que va a adoptarse es un candidato a predictor de vector de movimiento para hacer
que sea menor la suma de diferencias absolutas (SAD) entre la sefial de imagen predicha y la sefial de imagen de la
particion de destino, entre los candidatos a predictor de vector de movimiento PMVa y PMVb. El candidato a predictor
de vector de movimiento PMVY puede determinarse tal como sigue: se crean sefiales de imagen predichas usando
los candidatos a predictor de vector de movimiento PMVc y PMVd y el candidato a predictor de vector de movimiento
PMVY que va a adoptarse es un candidato a predictor de vector de movimiento para hacer que sea menor la suma de
diferencias absolutas (SAD) entre la sefial de imagen predicha y la sefial de imagen de la particién de destino, entre
los candidatos a predictor de vector de movimiento PMVc y PMCd. Ademas, puede usarse la suma de diferencias
transformadas absolutas (SATD) o la suma de diferencias al cuadrado (SSD), en vez de la SAD.

Lista de simbolos de referencia

20 dispositivo de codificaciéon de video; 30 dispositivo de descodificacion de video; 201 unidad de entrada; 202 unidad
de deteccién; 203 unidad de determinacion de candidatos a predictor de vector de movimiento; 204 unidad de
determinacién de predictores de vector de movimiento; 205 unidad de diferencia de vectores de movimiento; 206
unidad de compensacion de movimiento; 207 memoria; 208 unidad de prediccion espacial; 209 unidad de
determinacién de procedimiento de prediccion; 210 unidad de resta; 211 unidad de transformacién; 212 unidad de
cuantizacion; 213 unidad de codificacion por entropia; 214 unidad de cuantizacion inversa; 215 unidad de
transformacién inversa; 216 unidad de adicion; 301 unidad de descodificacion por entropia; 302 unidad de
determinacién de candidatos a predictor de vector de movimiento; 303 unidad de determinacién de predictores de
vector de movimiento; 304 unidad de adicion de vectores de movimiento; 305 unidad de compensacion de movimiento;
306 memoria de tramas; 307 unidad de prediccion espacial; 308 unidad de determinacién de procedimiento de
prediccion; 309 unidad de cuantizacion inversa; 310 unidad de transformacion ortogonal inversa; 311 unidad de
adicion.
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REIVINDICACIONES

Un procedimiento para descodificar de manera predictiva un vector de movimiento usado en la prediccidon
con compensacion de movimiento para restaurar una secuencia de video que consiste en una secuencia
temporal de una pluralidad de imagenes de trama, que comprende:

una etapa (S302) de determinacion de un primer candidato a predictor de vector de movimiento (PMV1) que
satisface un criterio predeterminado usado en la determinacién de candidatos a predictor de vector de
movimiento, a partir de vectores de movimiento de particiones (BD, BL2, BL1, BL) pertenecientes a una region
vecina a la izquierda ubicada en un lado izquierda de una particion (BT) de destino en una imagen de trama
de un objetivo de descodificacion;

una etapa (S303) de determinaciéon de un segundo candidato a predictor de vector de movimiento (PMV2)
que satisface un criterio predeterminado usado en la determinacion de candidatos a predictor de vector de
movimiento, a partir de particiones vectores de movimiento de particiones (BPA, BA2, BA1, BA, BE)
pertenecientes a una region vecina por encima ubicada por encima de la particion (BT) de destino;

una etapa (S806) de descodificacidn de datos codificados para restaurar informaciéon de indicacion de
predictor de vector de movimiento que especifica un predictor de vector de movimiento de la particion (BT)
de destino; y

una etapa de seleccion de un predictor de vector de movimiento especificado por la informacién de indicacion
de predictor de vector de movimiento, entre candidatos a predictor de vector de movimiento, incluyendo al
menos el primer candidato a predictor de vector de movimiento (PMV1) y el segundo candidato a predictor
de vector de movimiento (PMV2);

en el que la etapa (S303) de determinaciéon de un segundo candidato a predictor de vector de movimiento
(PMV2) determina un vector de movimiento que satisface el criterio predeterminado usado para la
determinacién de candidatos a predictor de vector de movimiento como segundo candidato a predictor de
vector de movimiento (PMV2) a partir de vectores de movimiento de particiones (BPA, BA2, BA1, BA, BE)
explorando las particiones (BPA, BA2, BA1, BA, BE) pertenecientes a la regidn vecina por encima, desde una
direccién derecha a una direccién izquierda y cuando existe una j-ésima particion en un orden de exploracion
en la region vecina por encima, , y cuando existe una j-ésima particion tiene un vector de movimiento (S603),
determina (S604) si la j-ésima particion y la particion (BT) de destino tienen la misma identificacién de lista
de imagenes de referencia (ref_list) e identificacidn de imagenes de referencia (ref_idx) y cuando la j-ésima
particion y la particion (BT) de destino tienen la misma identificacion de lista de imagenes de referencia
(ref_list) e identificacion de imagenes de referencia (ref_idx), determina (S606) el vector de movimiento de la
j-ésima particion como segundo candidato a predictor de vector de movimiento (PMV2).

Un sistema de descodificacion predictiva que comprende:

un procesador (C26) configurado para descodificar de manera predictiva un vector de movimiento usado en
la prediccion con compensacion de movimiento para restaurar una secuencia de video que consiste en una
secuencia temporal de una pluralidad de imagenes de trama;

estando configurado ademas el procesador (C26) para determinar un primer candidato a predictor de vector
de movimiento (PMV1) que satisface un criterio predeterminado usado en la determinacion de candidatos a
predictor de vector de movimiento, determinandose el primer candidato a predictor de vector de movimiento
(PMV1) por el procesador (C26) a partir de vectores de movimiento de particiones (BD, BL2, BL1, BL)
pertenecientes a una region vecina a la izquierda ubicada en un lado izquierdo de una particion (BT) de
destino en una imagen de trama de un objetivo de descodificacion;

estando configurado ademas el procesador (C26) para determinar un segundo candidato a predictor de vector
de movimiento (PMV2) que satisface un criterio predeterminado usado para la determinacion de candidatos
a predictor de vector de movimiento, estando determinado el segundo candidato a predictor de movimiento
(PMV2) a partir de vectores de movimiento de particiones (BPA, BA2, BA1, BA, BE) pertenecientes a una
region vecina por encima ubicada por encima de la particion (BT) de destino explorando las particiones (BPA,
BA2, BA1, BA, BE) pertenecientes a la regidn vecina por encima, desde una direccion derecha a una direccion
izquierda;

estando configurado ademas el procesador (C26) para determinar, cuando existe una j-ésima particién en un
orden de exploraciéon en la region vecina por encima y cuando la j-ésima particidén incluye un vector de
movimiento, si la j-ésima particion y la particion (BT) de destino tienen la misma identificacion de lista de
imagenes de referencia (ref_list) e identificacién de imagenes de referencia (ref_idx);
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estando configurado ademas el procesador (C26) para determinar el vector de movimiento de la j-ésima
particion como segundo candidato a predictor de movimiento (PMV2) en respuesta a la j-ésima particion y la
particion (BT) de destino que tienen la misma identificacion de lista de imagenes de referencia (ref_list) e
identificacion de imagenes de referencia (ref_idx);

estando configurado ademas el procesador (C26) para descodificar datos codificados y restaurar la
informacién de indicacion de predictor de vector de movimiento que especifica un predictor de vector de
movimiento de la particion (BT) de destino; y

estando configurado ademas el procesador (C26) para seleccionar, entre candidatos a predictor de vector de
movimiento, incluyendo al menos el primer candidato a predictor de vector de movimiento (PMV1) y el
segundo candidato a predictor de vector de movimiento (PMV2), el predictor de vector de movimiento
especificado por la informacion de indicacion de predictor de vector de movimiento.

Un medio de almacenamiento legible por ordenador no transitorio que almacena instrucciones ejecutables
por un procesador (C26), el medio de almacenamiento legible por ordenador que comprende:

instrucciones ejecutables por el procesador (C26) para decodificar de manera predictiva un vector de
movimiento usado en la prediccion con compensacion de movimiento para restaurar una secuencia de video
que consiste en una secuencia temporal de una pluralidad de imagenes de tramas, que comprende:

instrucciones ejecutables por el procesador (C26) para determinar un primer candidato a predictor de vector
de movimiento (PMV1) que satisface un criterio predeterminado usado para la determinacion de candidatos
a predictor de vector de movimiento, a partir de vectores de movimiento de particiones (BD, BL2, BL1, BL)
pertenecientes a una region vecina izquierda ubicada en un lado izquierdo de una particion (BT) de destino
en una imagen de trama de un objetivo de descodificacion;

instrucciones ejecutables por el procesador para determinar un segundo candidato a predictor de vector de
movimiento (PMV2) que satisface un criterio predeterminado usado para la determinacion de candidatos a
predictor de vector de movimiento, a partir de vectores de movimiento de particiones (BPA, BA2, BA1, BA,
BE) pertenecientes a una regién vecina por encima ubicada por encima de la particién (BT) de destino;

instrucciones ejecutables por el procesador (C26) para decodificar los datos codificados y restaurar la
informacién de indicacion de predictor de vector de movimiento que especifica un predictor de vector de
movimiento de la particion (BT) de destino; e

instrucciones ejecutables por el procesador (C26) para seleccionar un predictor de vector de movimiento
especificado por la informacién de indicacion de predictor de vector de movimiento, a partir de los candidatos
a predictor de vector de movimiento que incluyen al menos el primer candidato a predictor de vector de
movimiento (PMV1) y el segundo candidato a predictor de vector de movimiento (PMV2);

en el que las instrucciones ejecutables por el procesador (C26) para determinar el segundo candidato a
predictor de vector de movimiento (PMV2) incluyen instrucciones ejecutables por el procesador (C26) para:
explorar las particiones (BPA, BA2, BA1, BA, BE) pertenecientes a la regidn vecina por encima, desde una
direccién derecha a una direccién izquierda;

determinar, cuando hay una j-ésima particion en un orden de exploracion en la regidon vecina por encima y
cuando la j-ésima particion incluye un vector de movimiento, si la j-ésima particion y la particién (BT) de
destino tienen la misma identificacion de lista de imagenes de referencia (ref_list) e identificacion de imagen
de referencia (ref_idx); y

determinar el vector de movimiento de la j-ésima particion como el segundo candidato a predictor de vector

de movimiento (PMV2), en respuesta a que la j-ésima particion y la particion (BT) de destino tienen la misma
identificacion de lista de imagenes de referencia (ref_list) e identificacion de imagen de referencia (ref_idx).
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