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DESCRIPCION

Dispositivo de codificacidon de imagenes dinamicas, dispositivo de descodificacion de imagenes dinamicas,
procedimiento de codificacion de imagenes dinamicas y procedimiento de descodificacién de imagenes
dinamicas

Campo de la invencién

La presente invencion se refiere a un dispositivo de codificacion de imagenes en movimiento y a un
procedimiento de codificacion de imagenes en movimiento para codificar una imagen en movimiento con un alto
grado de eficacia, y a un dispositivo de descodificacion de imagenes en movimiento y a un procedimiento de
descodificacién de imagenes en movimiento para descodificar una imagen en movimiento codificada con un alto
grado de eficacia.

Antecedentes de la invencion

Por ejemplo, de acuerdo con un procedimiento de codificacién de video estandar internacional, tal como MPEG
(Moving Picture Experts Group) o "ITU-T H.26x", un cuadro de video introducido se divide en bloques
rectangulares (bloques de codificacion objetivo), un proceso de prediccidon mediante una sefial de imagen ya
codificada se lleva a cabo en cada bloque de codificacidon objetivo para generar una imagen de prediccion, y una
transformacion ortogonal y un proceso de cuantificacion se llevan a cabo en una sefial de error de prediccion,
que es la diferencia entre el bloque de codificacion objetivo y la imagen de prediccién en unidades de un bloque,
de modo que se lleva a cabo una compresién de informacidn en el cuadro de video introducido.

Por ejemplo, en el caso de MPEG-4 AVC/H.264 (ISO/IEC 14496-10 | ITU-T H.264), que es un procedimiento
estandar internacional, se lleva a cabo un proceso de intraprediccién a partir de pixeles contiguos ya codificados
0 un proceso de prediccién con compensacion de movimiento entre cuadros contiguos (véase, por ejemplo, la
referencia no de patente 1). En el caso de MPEG-4 AVC/H.264, se puede seleccionar un modo de prediccién a
partir de una pluralidad de modos de prediccidén para cada bloque en un modo de intraprediccién de luminancia.
La fig. 10 es un dibujo explicativo que muestra modos de intraprediccién en el caso de un tamafio de bloque de
4x4 pixeles para la luminancia. En la fig. 10, cada circulo blanco muestra un pixel en un bloque de codificacion, y
cada circulo negro muestra un pixel que se usa para la prediccién y que esta presente en un bloque contiguo ya
codificado.

En el ejemplo mostrado en la fig. 10, se preparan nueve modos 0 a 8 como modos de intraprediccién, y el modo
2 es aquel en el que se lleva a cabo una prediccidon de promedio de tal manera que cada pixel del bloque de
codificacion objetivo se predice usando el promedio de los pixeles contiguos presentes en el bloque superior y en
el bloque izquierdo. Otros modos distintos del modo 2 son modos de intraprediccion en cada uno de los cuales
se lleva a cabo una prediccion direccional. EIl modo 0 es aquel en el que se lleva a cabo una prediccion vertical
de tal manera que los pixeles contiguos del bloque superior se replican repetidamente para crear varias filas de
pixeles a lo largo de una direccién vertical para generar una imagen de prediccion. Por ejemplo, se selecciona el
modo 0 cuando el bloque de codificacion objetivo es un patrén de rayas verticales. El modo 1 es aquel en el que
se lleva a cabo una prediccidon horizontal de tal manera que los pixeles contiguos del bloque izquierdo se replican
repetidamente para crear varias columnas de pixeles a lo largo de una direccién horizontal para generar una
imagen de prediccion. Por ejemplo, se selecciona el modo 1 cuando el bloque de codificacién objetivo es un
patrén de rayas horizontales. En cada uno de los modos 3 a 8, los pixeles de interpolacidén dispuestos en una
direccion predeterminada (es decir, una direccién mostrada por flechas) se generan usando los pixeles contiguos
del bloque superior o del bloque izquierdo para generar una imagen de prediccion.

En este caso, el tamafio de bloque de luminancia al que se aplica una intraprediccién se puede seleccionar entre
4x4 pixeles, 8x8 pixeles y 16x16 pixeles. En el caso de 8x8 pixeles, se definen nueve modos de intraprediccién,
como en el caso de 4x4 pixeles. Por el contrario, en el caso de 16x16 pixeles, se definen cuatro modos de
intraprediccion, denominados predicciones planas, ademas de los modos de intrapredicciéon asociados a una
prediccion de promedio, una prediccién vertical y una prediccion horizontal. Cada intraprediccion asociada a una
prediccion plana es un modo en el que los pixeles creados al llevarse a cabo una interpolaciéon en una direccion
diagonal en los pixeles contiguos del bloque superior y los pixeles contiguos del bloque izquierdo se
proporcionan como valores predichos.

En un modo de intraprediccién en el que se lleva a cabo una prediccion direccional, debido a que los valores
predichos se generan a lo largo de una direccion predeterminada por el modo, por ejemplo una direccion de 45
grados, la eficacia de prediccidén se incrementa y la cantidad de cédigo se puede reducir cuando la direccidén de
un limite (borde) de un objeto en un bloque coincide con la direccién mostrada por el modo de prediccidon. Sin
embargo, se puede producir un ligero desplazamiento entre la direccidon de un borde y la direccion mostrada por
el modo de prediccién y, aun cuando la direccidon de un borde en el bloque de codificacién objetivo no coincida
con la direccién mostrada por el modo de prediccién, se puede producir un gran error de prediccidon a nivel local
por la sencilla razén de que el borde esté ligeramente distorsionado (girado, doblado o similar). Como resultado
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de dicha reduccion en la eficacia de prediccién cuando se realiza una prediccién direccional de 8x8 pixeles, se
lleva a cabo un proceso de prediccidon para generar una imagen de prediccion suavizada usando pixeles
contiguos ya codificados sobre los cuales se ha llevado a cabo un proceso de suavizado, lo que reduce de este
modo cualquier ligero desplazamiento en la direccion de prediccidon y los errores de prediccién que se producen
cuando un borde presenta una ligera distorsion.

El documento de MCCANN (ZETACAST / SAMSUNG) K ET AL: "Video coding technology proposal by Samsung
(and BBC)", 1. Reuniéon del JCT-VC (celebrada del 15/4/2010 al 23/4/2010); DRESDEN,
URL:HTTP:/MFTP3.ITU.INT/AV-ARC H/JCTVC-SITE/, n.° JCTVC-A124, 1 de junio de 2010, propone una serie
de nuevas herramientas algoritmicas que cubren varios aspectos de la tecnologia de compresidn de video.

El documento DEMIN WANG ET AL: "Improvement of H.26L Intra Block Prediction", 122 reunién del VCEG;
(celebrada del 09/01/2001 al 12/01/2001); EIBSEE, DE; n.° VCEG-L09, 21 de diciembre de 2000, divulga cémo
tener en cuenta el cambio de luminancia en direccién vertical (horizontal) en la prediccion vertical (horizontal) y
cdmo aplicar un suavizador de bloques a los resultados de la prediccién DC y la prediccién de crominancia.

Documento de la técnica relacionada

Referencia no de patente

Referencia no de patente 1: Normas MPEG-4 AVC (ISO/IEC 14496-10)/ITU-T H.264
Sumario de la invencion

Problemas a resolver por la invencion

Debido a que el dispositivo de codificacion de iméagenes convencional estd construido como se indico
anteriormente, la generacion de una imagen de prediccién suavizada puede reducir los errores de prediccién que
se producen incluso si se produce un ligero desplazamiento en la direccion de prediccion o se produce una ligera
distorsién en un borde. Sin embargo, de acuerdo con la técnica divulgada en la referencia no de patente 1, no se
lleva a cabo ningln proceso de suavizado en bloques que no sean bloques de 8x8 pixeles, y solo se lleva a cabo
un proceso de suavizado posible en bloques de 8x8 pixeles. Un problema es que, ademas, en un bloque que
tiene un tamafio distinto de 8x8 pixeles, se produce un gran error de prediccién a nivel local debido a un ligero
desajuste en un borde, incluso cuando la imagen de prediccion tiene un patrén similar al de la imagen a codificar
y, por lo tanto, se produce una gran reduccién en la eficacia de prediccién. Otro problema es que cuando un
parametro de cuantificacién que se usa al cuantificar una sefial de error de prediccidn, la posicién de cada pixel
en un bloque, el modo de prediccién, o similar, difiere entre bloques que tienen el mismo tamafio, un proceso
adecuado para reducir los errores de prediccion locales difiere entre los bloques, pero solo se prepara un
proceso de suavizado posible y, por lo tanto, los errores de prediccion no se pueden reducir lo suficiente. Otro
problema es que cuando se lleva a cabo una prediccién de promedio, una sefial de prediccién para un pixel
localizado en un limite de un bloque facilmente se vuelve discontinua con aquellas para pixeles codificados
contiguos, ya que el promedio de pixeles contiguos al bloque se define como cada uno de todos los valores
predichos del bloque, mientras que debido a que la sefial de imagen tiene, en general, una alta correlacion
espacial, se produce facilmente un error de prediccion en el limite de bloque debido a la discontinuidad
mencionada anteriormente.

La presente invencién es como se define en el conjunto de reivindicaciones adjuntas. La presente invencion se
realiza con el fin de resolver los problemas mencionados anteriormente y, por lo tanto, un objetivo de la presente
invencién es proporcionar un dispositivo de codificacién de imagenes, un dispositivo de descodificacién de
imagenes, un procedimiento de codificacion de imagenes y un procedimiento de descodificacidon de imagenes
capaces de reducir los errores de prediccion que se producen a nivel local, lo que mejora de este modo la calidad
de la imagen.

Medios para resolver el problema

De acuerdo con la presente invencion, se proporciona un dispositivo de codificacion de imagenes en el que,
cuando se lleva a cabo un proceso de prediccién intracuadro para generar una imagen de prediccidn usando una
sefial de imagen ya codificada en un cuadro, una unidad de intraprediccién selecciona un filtro y lleva a cabo un
proceso de filtrado sobre la imagen de prediccion usando el filtro.

Ventajas de la invencién

Debido a que el dispositivo de codificacién de imagenes en movimiento de acuerdo con la presente invencion
esta construido de tal manera que cuando se lleva a cabo un proceso de prediccion intracuadro para generar una
imagen de prediccidon usando una sefial de imagen ya codificada en un cuadro, la unidad de intraprediccién
selecciona un filtro de uno o mas filtros que se preparan de antemano de acuerdo con los estados de varios
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parametros asociados a la codificacién de un bloque objetivo a filtrar, lleva a cabo un proceso de filtrado en una
imagen de prediccion usando el filtro y proporciona la imagen de prediccidon en la que la unidad de intraprediccion
ha llevado a cabo el proceso de filtrado a la unidad de generacién de imagenes de diferencia, se proporciona la
ventaja de poder reducir los errores de prediccion que se producen a nivel local, lo que puede mejorar de este
modo la calidad de la imagen.

Breve descripcion de las figuras

[Fig. 1] La fig. 1 es un diagrama de bloques que muestra un dispositivo de codificacién de imagenes en
movimiento.

[Fig. 2] La fig. 2 es un diagrama de bloques que muestra un dispositivo de descodificacién de imagenes en
movimiento.

[Fig. 3] La fig. 3 es un diagrama de flujo que muestra el procesamiento llevado a cabo por el dispositivo de
codificaciéon de imagenes en movimiento.

[Fig. 4] La fig. 4 es un diagrama de flujo que muestra el procesamiento llevado a cabo por el dispositivo de
descodificacién de imagenes en movimiento.

[Fig. 5] La fig. 5 es un dibujo explicativo que muestra un estado en el que cada bloque de codificacion que tiene
un tamafio maximo esta dividido jerarquicamente en una pluralidad de bloques de codificacion.

[Fig. 6] La fig. 6(a) es un dibujo explicativo que muestra una distribucién de particiones en las que se divide un
bloque a codificar, y la fig. 6(b) es un dibujo explicativo que muestra un estado en el que un modo de codificacion
m (B") se asigna a cada una de las particiones después de que se lleve a cabo una divisidn en capas jerarquicas
usando un gréfico de arbol cuaternario.

[Fig. 7] La fig. 7 es un dibujo explicativo que muestra un ejemplo de parametros de intraprediccién (modos de
intraprediccion) que se pueden seleccionar para cada particién Pi" en un bloque de codificacion B".

[Fig. 8] La fig. 8 es un dibujo explicativo que muestra un ejemplo de pixeles que se usan al generar un valor
predicho de cada pixel en una particion Pi" en el caso de |i"=m;"=4.

[Fig. 9] La fig. 9 es un dibujo explicativo que muestra un ejemplo de la disposicién de pixeles de referencia en el
caso de N=5.

[Fig. 10] La fig. 10 es un dibujo explicativo que muestra los modos de intraprediccién descritos en la referencia no
de patente 1 en el caso de un tamafio de bloque de 4x4 pixeles para la luminancia.

[Fig. 11] La fig. 11 es un dibujo explicativo que muestra un ejemplo de las distancias entre pixeles ya codificados
en un cuadro que se usan al generar una imagen de prediccion, y cada pixel objetivo que se va a filtrar.

[Fig. 12] La fig. 12 es un dibujo explicativo que muestra una disposicion concreta de pixeles de referencia a los
que debe hacer referencia un filtro.

[Fig. 13] La fig. 13 es un dibujo explicativo que muestra un ejemplo de una tabla para determinar qué filtro se
debe usar para cada combinacion de un indice de modo de intraprediccién y un tamafio de particion.

[Fig. 14] La fig. 14 es un dibujo explicativo que muestra un ejemplo de simplificacion de un proceso de filtrado
cuando se lleva a cabo una prediccion de promedio.

[Fig. 15] La fig. 15 es un dibujo explicativo que muestra un ejemplo de un flujo de bits en el que se afiade un
indice de tabla de seleccidn de filtro a una cabecera de secuencia.

[Fig. 16] La fig. 16 es un dibujo explicativo que muestra un ejemplo de un flujo de bits en el que se afiade un
indice de tabla de seleccidn de filtro a una cabecera de imagen.

[Fig. 17] La fig. 17 es un dibujo explicativo que muestra un ejemplo de un flujo de bits en el que se afiade un
indice de tabla de seleccidn de filtro a una cabecera de segmento.

[Fig. 18] La fig. 18 es un dibujo explicativo que muestra un ejemplo de un flujo de bits en el que se afiade un
indice de tabla de seleccidn de filtro a una cabecera de bloque de referencia.

[Fig. 19] La fig. 19 es un dibujo explicativo que muestra otro ejemplo de la tabla, que difiere de |la mostrada en la
fig. 13, para determinar qué filtro se debe usar para cada combinacion de un indice de modo de intraprediccién y
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un tamafo de particion.

[Fig. 20] La fig. 20 es un dibujo explicativo que muestra un ejemplo de una tabla para determinar si se debe llevar
a cabo, 0 no, un proceso de suavizado sobre pixeles de referencia en el momento de generar una imagen de
prediccidon intermedia para cada combinacidn de un indice de modo de intraprediccion y un tamafio de particién.

Se explicara un dispositivo de codificacién de imagenes en movimiento que introduce cada imagen de cuadro de
un video, lleva a cabo un proceso de intraprediccion a partir de pixeles contiguos ya codificados 0 un proceso de
prediccion con compensaciéon de movimiento entre cuadros contiguos para generar una imagen de prediccion,
lleva a cabo un proceso de compresion de acuerdo con una transformacién ortogonal y cuantificacidon en una
seflal de error de prediccién que es una imagen de diferencia entre la imagen de prediccién y una imagen de
cuadro y, posteriormente, lleva a cabo una codificacion de longitud variable para generar un flujo de bits, y se
explicara un dispositivo de descodificacion de imagenes en movimiento que descodifica el flujo de bits
proporcionado por el dispositivo de codificacién de imagenes en movimiento.

El dispositivo de codificacidon de imagenes en movimiento se adapta a un cambio local de una sefial de video en
las direcciones de espacio y tiempo para dividir la sefial de video en regiones de varios tamafios y lleva a cabo
una codificacién adaptativa intracuadro e intercuadro. En general, una sefial de video tiene una caracteristica de
su complejidad que varia a nivel local en el espacio y el tiempo. Puede darse el caso en el que un patrén que
tenga una caracteristica de sefial uniforme en una regién de imagen relativamente grande, tal como una imagen
del cielo o la imagen de una pared, o un patron que tenga un patron de textura complejo en una regién de
imagen pequefia, tal como la imagen de una persona 0 una imagen que incluye una fina textura, también
coexista en un determinado cuadro de video desde el punto de vista del espacio. También desde el punto de
vista del tiempo, un area de imagen relativamente grande, tal como una imagen del cielo o la imagen de una
pared, tiene un pequefio cambio local en la direccidn del tiempo en su patrén, mientras que la imagen de una
persona u objeto en movimiento tiene un cambio temporal mayor ya que su contorno tiene el movimiento de un
cuerpo rigido y el movimiento de un cuerpo no rigido con respecto al tiempo.

Aunqgue en el proceso de codificacion se lleva a cabo un proceso de generacion de una sefial de error de
prediccidon, que tiene una potencia de sefial pequefia y una entropia pequefia, mediante prediccién temporal y
espacial, lo que reduce de este modo la cantidad total de codigo, la cantidad de cédigo de los parametros usados
para la prediccion se puede reducir siempre que los parametros se puedan aplicar de manera uniforme a una
region de sefial de imagen lo mas grande posible. Por otra parte, debido a que la cantidad de errores que se
producen en la prediccion se incrementa cuando se aplican [os mismos parametros de prediccion a un patron de
sefial de imagen que tiene un gran cambio en el tiempo y el espacio, la cantidad de cédigo de la sefial de error
de prediccién no se puede reducir. Por lo tanto, es deseable reducir el tamafio de una regidn que esta sujeta al
proceso de prediccion cuando se lleva a cabo el proceso de prediccidon en un patrén de sefial de imagen que
tiene un gran cambio en el tiempo y el espacio, lo que reduce de este modo la energia eléctrica y la entropia de
la sefial de error de prediccion aunque se incremente el volumen de datos de los parametros que se usan para la
prediccion. Para llevar a cabo una codificacién adaptada a dichas caracteristicas tipicas de una sefial de video,
el dispositivo de codificacién de imagenes en movimiento divide jerarquicamente cada regién que tiene un
tamafio de bloque maximo predeterminado de la sefial de video en bloques, y lleva a cabo el proceso de
prediccion y el proceso de codificacion de un error de prediccion en cada uno de los bloques en que se divide
cada region.

Una sefial de video que se debe procesar mediante el dispositivo de codificacién de imagenes en movimiento
puede ser una seflal de video arbitraria en la que cada cuadro de video consiste en una serie de muestras
digitales (pixeles) en dos dimensiones, horizontal y vertical, tal como una sefial YUV que consiste en una sefial
de luminancia y dos sefiales de diferencia de color, una sefial de imagen de video a color en un espacio de color
arbitrario, tal como una sefial RGB, proporcionada por un sensor de imagenes digitales, una sefial de imagen
monocromatica o una sefial de imagen infrarroja. La gradacion de cada pixel puede ser de 8 bits, 10 bits 0 12
bits. En la siguiente explicacion, la sefial de video introducida es una sefial YUV a menos que se especifique lo
contrario. Se supone ademas que las dos componentes de diferencia de color Uy V son seflales que tienen un
formato 4:2:0 que se submuestrean con respecto a la componente de luminancia Y. Una unidad de datos a
procesar que corresponde a cada cuadro de la sefial de video se denomina "imagen".

Una "imagen" se explica como una sefial de cuadro de video en la que se ha llevado a cabo una exploracion
progresiva. Cuando la sefial de video es una sefial entrelazada, una "imagen" puede ser, de forma alternativa,
una sefial de imagen de campo, que es una unidad que construye un cuadro de video.

La fig. 1 es un diagrama de bloques que muestra un dispositivo de codificacion de imagenes en movimiento. En
referencia a la fig. 1, una parte de control de codificacién 1 lleva a cabo un proceso de determinacion de un
tamafio maximo de cada uno de los bloques de codificacion, que es una unidad a procesar en un momento en el
que se lleva a cabo un proceso de intraprediccién (proceso de prediccién intracuadro) o un proceso de prediccién
con compensacion de movimiento (proceso de prediccion intercuadro), y también de determinacién de un limite
superior en el numero de capas jerarquicas, es decir, una profundidad maxima de jerarquia en una jerarquia en
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la que cada uno de los bloques de codificacién que tiene el tamafio maximo se divide jerarquicamente en
bloques. La parte de control de codificacién 1 también lleva a cabo un proceso de seleccion de un modo de
codificaciéon adecuado para cada uno de los bloques de codificacion en los que se divide jerarquicamente cada
bloque de codificacion que tiene el tamafio maximo de entre uno o mas modos de codificacién disponibles (uno o
mas modos de intracodificacidon y uno o mas modos de intercodificacion). La parte de control de codificacion 1
lleva a cabo ademas un proceso de determinacién de un parametro de cuantificacién y un tamafio de bloque de
transformada que se usan cuando se comprime una imagen de diferencia para cada blogue de codificacion, y
también de determinacién de parametros de intraprediccién o parametros de interprediccion que se usan cuando
se lleva a cabo un proceso de prediccion para cada bloque de codificacién. El parametro de cuantificacion y el
tamafio de bloque de transformada se incluyen en los parametros de codificacion de error de prediccion, y estos
parametros de codificacion de error de prediccidn se proporcionan a una parte de transformacion/cuantificacion
7, una parte de cuantificacidon inversa/transformacion inversa 8, una parte de codificacion de longitud variable 13,
etc. La parte de control de codificacion 1 construye una unidad de control de codificacion.

Una parte de divisién en bloques 2 lleva a cabo un proceso en el que, al recibirse una sefial de video que
muestra una imagen de entrada, se divide la imagen de entrada mostrada por la sefial de video en bloques de
codificacién, cada uno de los cuales tiene el tamafio méaximo determinado por la parte de control de codificacidn
1, y también se divide cada uno de los bloques de codificacién en bloques de manera jerarquica hasta que el
numero de capas jerarquicas alcance el limite superior del niumero de capas jerarquicas determinado por la parte
de control de codificacién 1. La parte de divisién en bloques 2 construye una unidad de divisién en bloques. Un
conmutador de seleccion 3 lleva a cabo un proceso en el que, cuando el modo de codificacién seleccionado por
la parte de control de codificacion 1 para el bloque de codificacién, que se genera a través de la divisién
realizada por la parte de divisidon en bloques 2, es un modo de intracodificacién, se proporciona el bloque de
codificacion a una parte de intraprediccion 4 y, cuando el modo de codificacion seleccionado por la parte de
control de codificacion 1 para el bloque de codificacidn, que se genera a través de la divisién realizada por la
parte de divisién en bloques 2, es un modo de intercodificacion, se proporciona el bloque de codificacién a una
parte de prediccion con compensacién de movimiento 5.

La parte de intraprediccién 4 lleva a cabo un proceso en el que, al recibirse el bloque de codificacién, que se
genera a través de la divisién realizada por la parte de division en bloques 2, desde el conmutador de seleccidn
3, se lleva a cabo un proceso de intraprediccion en el bloque de codificacién para generar una imagen de
prediccion para cada particion usando una sefial de imagen ya codificada en el cuadro en base al parametro de
intraprediccion que recibe desde la parte de control de codificacion 1. Después de generar la imagen de
prediccion mencionada anteriormente, la parte de intraprediccién 4 selecciona un filtro de entre uno o mas filtros
que se preparan de antemano de acuerdo con los estados de los diversos parametros que se deben conocer
cuando el dispositivo de descodificacion de imagenes en movimiento genera la misma imagen de predicciéon que
la imagen de prediccién mencionada anteriormente, lleva a cabo un proceso de filtrado en la imagen de
prediccion mencionada anteriormente usando el filtro y proporciona la imagen de prediccidn en la que la parte de
intraprediccién ha llevado a cabo el proceso de filtrado a una parte de sustraccion 6 y a una parte de adicion 9.
Concretamente, la parte de intraprediccion determina de forma Unica un filtro de acuerdo con el estado de al
menos uno de los cuatro parametros siguientes que se proporcionan como los diversos parametros mencionados
anteriormente:

« Parametro (1)

El tamafio de bloque de la imagen de prediccién mencionada anteriormente

+ Parametro (2)

El parametro de cuantificaciéon determinado por la parte de control de codificacion 1
« Parametro (3)

La distancia entre la sefial de imagen ya codificada en el cuadro que se usa al generar la imagen de prediccion y
un pixel objetivo que se va a filtrar

« Parametro (4)

El parametro de intraprediccion determinado por la parte de control de codificacion 1

Una unidad de intraprediccién comprende el conmutador de seleccién 3 y la parte de intraprediccion 4.

La parte de prediccién con compensacion de movimiento 5 lleva a cabo un proceso en el que, cuando la parte de
control de codificacion 1 selecciona un modo de intercodificacién como un modo de codificacién adecuado para

el bloque de codificacion, que se genera a través de la division realizada por la parte de division en bloques 2, se
lleva a cabo un proceso de prediccién con compensacion de movimiento en el bloque de codificacién para
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generar una imagen de prediccion usando uno o mas cuadros de imagenes de referencia almacenados en una
memoria de cuadros de prediccién con compensacién de movimiento 12 en base a los parametros de
interprediccion que recibe desde la parte de control de codificacion 1. Una unidad de prediccién con
compensacién de movimiento comprende el conmutador de seleccién 3 y la parte de prediccién con
compensacién de movimiento 5.

La parte de sustraccion 6 lleva a cabo un proceso de sustraccién de la imagen de prediccién generada por la
parte de intraprediccion 4 o la parte de prediccion con compensacién de movimiento 5 del bloque de codificacion,
que se genera a través de la divisién realizada por la parte de divisién en bloques 2, para generar una imagen de
diferencia (= el bloque de codificacién - la imagen de prediccion). La parte de sustraccion 6 construye una unidad
de generacién de imagenes de diferencia. La parte de transformacidn/cuantificacion 7 lleva a cabo un proceso de
realizacién de un proceso de transformacién (por ejemplo, una DCT (transformada discreta del coseno) o un
proceso de transformacion ortogonal, tal como una transformada KL, en el que las bases se disefian de
antemano para una secuencia de aprendizaje especifica) en la sefial de diferencia generada por la parte de
sustraccion 6 en unidades de un bloque que tiene un tamafio de bloque de transformada incluido en los
parametros de codificacién de error de prediccién que recibe desde la parte de control de codificacion 1, y
también de cuantificacién de los coeficientes de transformada de la imagen de diferencia usando un parametro
de cuantificacidén incluido en los parametros de codificacién de error de prediccion para proporcionar los
coeficientes de transformada cuantificados de este modo como datos comprimidos de la imagen de diferencia. La
parte de transformacién/cuantificacién 7 construye una unidad de compresion de imagenes.

La parte de cuantificacion inversaftransformacion inversa 8 lleva a cabo un proceso de cuantificacion inversa de
los datos comprimidos que recibe desde la parte de transformacién/cuantificacién 7 usando el parametro de
cuantificacién incluido en los parametros de codificacién de error de prediccién que recibe desde la parte de
control de codificacion 1, y lleva a cabo un proceso de transformacion inversa (por ejemplo, una DCT inversa
(transformada discreta del coseno inversa) o un proceso de transformacion inversa tal como una transformada
KL inversa) en los datos comprimidos cuantificados de manera inversa de este modo en unidades de un bloque
que tiene el tamafio de bloque de transformada incluido en los parametros de codificacion de error de prediccidn
para proporcionar los datos comprimidos en los que la parte de cuantificacion inversaftransformacién inversa ha
llevado a cabo el proceso de transformacién inversa como una sefial de error de prediccion descodificada local.

La parte de adicién 9 lleva a cabo un proceso de adicion de la sefial de error de prediccién descodificada local
recibida desde la parte de cuantificacion inversa/transformacion inversa 8 y la sefial de prediccidn que muestra la
imagen de prediccidn generada por la parte de intraprediccion 4 o la parte de prediccién con compensacién de
movimiento 5 para generar una sefial de imagen descodificada local que muestra una imagen descodificada
local. Una memoria de intraprediccion 10 es un medio de grabacién, tal como una RAM, para almacenar la
imagen descodificada local mostrada por la sefial de imagen descodificada local generada por la parte de adicion
9 como una imagen que la parte de intraprediccién 4 usara cuando realice el proceso de intraprediccion la
préxima vez.

Una parte de filtro de bucle 11 lleva a cabo un proceso de compensacion de una distorsién de codificacion
incluida en la sefial de imagen descodificada local generada por la parte de adicidn 9, y de provision de la
imagen descodificada local mostrada por la sefial de imagen descodificada local en la que la parte de filtro de
bucle ha llevado a cabo la compensacion de distorsion de codificacidon a una memoria de cuadros de prediccion
con compensacion de movimiento 12 como una imagen de referencia. La memoria de cuadros de prediccidn con
compensacién de movimiento 12 es un medio de grabacidn, tal como una RAM, para almacenar la imagen
descodificada local en la que la parte de filtro de bucle 11 ha llevado a cabo el proceso de filtrado como una
imagen de referencia que la parte de prediccién con compensacion de movimiento 5 usara cuando realice el
proceso de prediccidon con compensacion de movimiento la préxima vez.

La parte de codificacidn de longitud variable 13 lleva a cabo un proceso de codificacion de longitud variable de
los datos comprimidos que recibe desde la parte de transformacion/cuantificacion 7, el modo de codificacién y los
parametros de codificacion de error de prediccidon que recibe desde la parte de control de codificacién 1, y los
parametros de intraprediccién que recibe desde la parte de intraprediccidon 4 o los parametros de interprediccion
que recibe desde la parte de prediccidon con compensacion de movimiento 5 para generar un flujo de bits en el
que se multiplexan los datos codificados de los datos comprimidos, los datos codificados del modo de
codificacion, los datos codificados de los parametros de codificacién de error de prediccion y los datos
codificados de los parametros de intraprediccion o los parametros de interprediccién. La parte de codificacion de
longitud variable 13 construye una unidad de codificacién de longitud variable.

La fig. 2 es un diagrama de bloques que muestra el dispositivo de descodificacién de imagenes en movimiento.
En referencia a la fig. 2, una parte de descodificacién de longitud variable 51 lleva a cabo un proceso de
descodificacién de longitud variable de los datos codificados multiplexados en el flujo de bits para adquirir los
datos comprimidos, el modo de codificacién, los parametros de codificacion de error de prediccién y los
parametros de intraprediccion o los parametros de interprediccion, que estan asociados a cada bloque de
codificaciéon en el que se divide jerarquicamente cada cuadro del video, y proporciona los datos comprimidos y
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los parametros de codificacién de error de prediccion a una parte de cuantificacion inversa/transformacién
inversa 55, y también proporciona el modo de codificacion y los parametros de intraprediccién o los parametros
de interprediccion a un conmutador de seleccion 52. La parte de descodificacion de longitud variable 51
construye una unidad de descodificacion de longitud variable.

El conmutador de seleccién 52 lleva a cabo un proceso en el que, cuando el modo de codificacion asociado al
bloque de codificacién, que se proporciona desde la parte de descodificacion de longitud variable 51, es un modo
de intracodificacién, se proporciona los parametros de intraprediccion, que recibe desde la parte de
descodificacién de longitud variable 51, a una parte de intraprediccion 53 y, cuando el modo de codificacion es
un modo de intercodificacién, se proporciona los parametros de interprediccion, que recibe desde la parte de
descodificacion de longitud variable 51, a una parte de prediccién con compensacion de movimiento 54.

La parte de intraprediccidon 53 lleva a cabo un proceso de realizacidn de un proceso de prediccién intracuadro en
el bloque de codificacién para generar una imagen de prediccion para cada particion usando una sefial de
imagen ya descodificada en el cuadro en base al parametro de intraprediccion que recibe desde el conmutador
de seleccion 52. Después de generar la imagen de prediccion mencionada anteriormente, la parte de
intraprediccion 53 selecciona un filtro de entre uno o mas filtros que se preparan de antemano de acuerdo con
los estados de los diversos parametros que se conocen cuando se genera la imagen de prediccién mencionada
anteriormente, lleva a cabo un proceso de filtrado en la imagen de prediccidon mencionada anteriormente usando
el filtro y proporciona la imagen de prediccion en la que la parte de intraprediccién ha llevado a cabo el proceso
de filtrado a una parte de adicion 56. Concretamente, la parte de intraprediccion determina de forma Unica un
filtro de acuerdo con el estado de al menos uno de los cuatro parametros siguientes que se proporcionan como
los diversos parametros mencionados anteriormente. La parte de intraprediccién predetermina uno o mas
parametros a usar que son los mismos que los uno 0 mas parametros mencionados anteriormente que usa el
dispositivo de codificacion de imagenes en movimiento. Mas especificamente, los parametros que usa el
dispositivo de codificacién de imagenes en movimiento y los que usa el dispositivo de descodificacién de
imagenes en movimiento se equiparan entre si de tal manera que cuando la parte de intraprediccion 4 lleva a
cabo el proceso de filtrado usando los parametros (1) y (4) en el dispositivo de codificacion de imagenes en
movimiento, la parte de intraprediccion 53 lleva a cabo, de forma similar, el filtrado usando los parametros (1) y
(4) en el dispositivo de descodificacién de imagenes en movimiento, por ejemplo.

+ Parametro (1)
El tamafio de bloque de la imagen de prediccion mencionada anteriormente
+ Parametro (2)

El parametro de cuantificacion de longitud variable descodificado por la parte de descodificacién de longitud
variable 51

+ Parametro (3)

La distancia entre la sefial de imagen ya descodificada en el cuadro que se usa al generar la imagen de
prediccidon y un pixel objetivo que se va a filtrar

+ Parametro (4)

El parametro de intraprediccion de longitud variable descodificado por la parte de descodificacién de longitud
variable 51

Una unidad de intrapredicciéon comprende el conmutador de seleccidon 52 y la parte de intraprediccidon 53.

La parte de prediccidon con compensaciéon de movimiento 54 lleva a cabo un proceso de realizacidon de un
proceso de prediccidon con compensacion de movimiento en el bloque de codificacién para generar una imagen
de prediccién usando uno 0 mas cuadros de imagenes de referencia aimacenados en una memoria de cuadros
de prediccion con compensacién de movimiento 59 en base a los parametros de interprediccion que recibe
desde el conmutador de seleccién 52. Una unidad de prediccién con compensacion de movimiento comprende el
conmutador de seleccién 52 y la parte de prediccion con compensacién de movimiento 54.

La parte de cuantificacién inversa/transformacion inversa 55 lleva a cabo un proceso de cuantificacion inversa de
los datos comprimidos asociados al bloque de codificacion, que recibe desde la parte de descodificaciéon de
longitud variable 51, usando el parametro de cuantificacién incluido en los parametros de codificacién de error de
prediccion que recibe desde la parte de descodificacion de longitud variable 51, y lleva a cabo un proceso de
transformacién inversa (por ejemplo, una DCT inversa (transformada discreta del coseno inversa) o un proceso
de transformacién inversa tal como una transformada KL inversa) en los datos comprimidos cuantificados de
manera inversa de este modo en unidades de un bloque que tiene el tamafio de blogue de transformada incluido
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en los parametros de codificacién de error de prediccidn, y proporciona los datos comprimidos en los que la parte
de cuantificacién inversa/transformacion inversa ha llevado a cabo el proceso de transformacion inversa como
una sefial de error de prediccién descodificada (sefial que muestra una imagen de diferencia precomprimida). La
parte de cuantificacién inversaftransformacion inversa 55 construye una unidad de generaciéon de imagenes de
diferencia.

La parte de adicion 56 lleva a cabo un proceso de adicién de la sefial de error de prediccidon descodificada
recibida desde la parte de cuantificacion inversa/transformacion inversa 55 y la sefial de prediccién que muestra
la imagen de prediccidn generada por la parte de intraprediccion 53 o la parte de prediccién con compensacién
de movimiento 54 para generar una sefial de imagen descodificada que muestra una imagen descodificada. La
parte de adicion 56 construye una unidad de generaciéon de imagenes descodificadas. Una memoria 57 para la
intraprediccion es un medio de grabacién, tal como una RAM, para almacenar la imagen descodificada mostrada
por la sefial de imagen descodificada generada por la parte de adicién 56 como una imagen que la parte de
intraprediccion 53 usara cuando realice el proceso de intraprediccion la proxima vez.

Una parte de filtro de bucle 58 lleva a cabo un proceso de compensacion de una distorsién de codificacion
incluida en la sefial de imagen descodificada generada por la parte de adicion 56, y de provision de la imagen
descodificada mostrada por la sefial de imagen descodificada en la que la parte de filtro de bucle ha llevado a
cabo la compensacion de distorsién de codificacidon a una memoria de cuadros de prediccion con compensacién
de movimiento 59 como una imagen de referencia. La memoria de cuadros de prediccion con compensacion de
movimiento 59 es un medio de grabacién, tal como una RAM, para almacenar la imagen descodificada en la que
la parte de filtro de bucle 58 lleva a cabo el proceso de filtrado como una imagen de referencia que la parte de
prediccion con compensacidon de movimiento 54 usara cuando realice el proceso de predicciéon con
compensacién de movimiento la préxima vez.

En el ejemplo mostrado en la fig. 1, la parte de control de codificacién 1, la parte de divisién en bloques 2, el
conmutador de seleccién 3, la parte de intraprediccion 4, la parte de prediccion con compensacién de movimiento
5, la parte de sustraccién 6, la parte de transformacién/cuantificacién 7, la parte de cuantificacién
inversaftransformacién inversa 8, la parte de adicién 9, la parte de filtro de bucle 11 y la parte de codificacion de
longitud variable 13, que son los componentes del dispositivo de codificacién de imagenes en movimiento,
pueden consistir en piezas de hardware de uso exclusivo (por ejemplo, circuitos integrados en cada uno de los
cuales esta montada una CPU, microordenadores de un chip o similares), respectivamente. Como alternativa, el
dispositivo de codificaciéon de imagenes en movimiento puede consistir en un ordenador, y un programa en el que
se describen los procesos llevados a cabo por la parte de control de codificacion 1, la parte de divisién en
blogues 2, el conmutador de seleccién 3, la parte de intraprediccién 4, la parte de prediccién con compensacion
de movimiento 5, la parte de sustraccién 6, la parte de transformacion/cuantificacion 7, la parte de cuantificacién
inversa/transformacion inversa 8, la parte de adicién 9, la parte de filtro de bucle 11 y la parte de codificacion de
longitud variable 13, se puede almacenar en una memoria del ordenador y se puede hacer que la CPU del
ordenador ejecute el programa almacenado en la memoria. La fig. 3 es un diagrama de flujo que muestra el
procesamiento llevado a cabo por el dispositivo de codificacion de imagenes en movimiento.

En el ejemplo mostrado en la fig. 2, la parte de descodificacion de longitud variable 51, el conmutador de
seleccién 52, la parte de intraprediccién 53, la parte de prediccién con compensacién de movimiento 54, la parte
de cuantificacién inversa/transformacion inversa 55, la parte de adicion 55 y la parte de filtro de bucle 58, que son
los componentes del dispositivo de descodificacién de imagenes en movimiento, pueden consistir en piezas de
hardware de uso exclusivo (por ejemplo, circuitos integrados en cada uno de los cuales estd montada una CPU,
microordenadores de un chip o similares), respectivamente. Como alternativa, el dispositivo de descodificacién
de imagenes en movimiento puede consistir en un ordenador, y un programa en el que se describen los procesos
llevados a cabo por la parte de descodificacién de longitud variable 51, el conmutador de seleccién 52, la parte
de intraprediccion 53, la parte de prediccién con compensacién de movimiento 54, la parte de cuantificacidn
inversa/transformacion inversa 55, la parte de adicién 56 y la parte de filtro de bucle 58 se puede almacenar en
una memoria del ordenador y se puede hacer que la CPU del ordenador ejecute el programa almacenado en la
memoria. La fig. 4 es un diagrama de flujo que muestra el procesamiento llevado a cabo por el dispositivo de
descodificacion de imagenes en movimiento de acuerdo con el modo de realizacidén 1 de la presente invencion.

A continuacién, se explicara el funcionamiento del dispositivo de codificacién de imagenes en movimiento y el del
dispositivo de descodificacion de imagenes en movimiento. En primer lugar, se explicara el procesamiento
llevado a cabo por el dispositivo de codificacién de imagenes en movimiento mostrado en la fig. 1. En primer
lugar, la parte de control de codificacion 1 determina un tamafioc maximo de cada uno de los bloques de
codificacién, que es una unidad a procesar en un momento en el que se lleva a cabo un proceso de
intraprediccion (proceso de prediccion intracuadro) o un proceso de prediccidon con compensacién de movimiento
(proceso de prediccion intercuadro), y también determina un limite superior en el nUmero de capas jerarquicas en
una jerarquia en la que cada uno de los bloques de codificacion que tiene el tamafio maximo se divide
jerarquicamente en bloques (etapa ST1 de la fig. 3).

Como procedimiento para determinar el tamafio maximo de cada uno de los bloques de codificacion, por
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ejemplo, se considera un procedimiento para determinar un tamafio méaximo para todas las imagenes de acuerdo
con la resolucion de la imagen de entrada. Ademas, se puede considerar un procedimiento para cuantificar una
variacioén en la complejidad de un movimiento local de la imagen de entrada como parametro y, a continuacion,
determinar un tamafio pequefio para una imagen que tiene un movimiento grande y vigoroso mientras se
determina un tamafio grande para una imagen que tiene un movimiento pequefio. Como procedimiento para
determinar el limite superior del numero de capas jerarquicas, por ejemplo, se puede considerar un
procedimiento para incrementar la profundidad de la jerarquia, es decir, el nUmero de capas jerarquicas para
poder detectar un movimiento mas preciso a medida que la imagen de entrada tiene un movimiento mas grande
y mas vigoroso, o para disminuir la profundidad de la jerarquia, es decir, el niumero de capas jerarquicas a
medida que la imagen de entrada tiene un movimiento mas pequefio.

La parte de control de codificacion 1 también selecciona un modo de codificacién adecuado para cada uno de los
bloques de codificacién en los que cada bloque de codificacidon que tiene el tamafio maximo se divide
jerarquicamente de entre uno o mas modos de codificacion disponibles (M modos de intracodificacion y N modos
de intercodificacién) (etapa ST2). Aunque se omitira una explicacion detallada del procedimiento de seleccién de
un modo de codificacién para su uso en la parte de control de codificacion 1 debido a que el procedimiento de
seleccién es una técnica conocida, existe un procedimiento para llevar a cabo un proceso de codificacién en el
bloque de codificacién usando un modo de codificacion disponible arbitrario para examinar la eficacia de
codificacién y seleccionar un modo de codificacion que tenga el nivel mas alto de eficacia de codificacion de
entre una pluralidad de modos de codificacion disponibles, por ejemplo.

La parte de control de codificacidon 1 determina ademas un parametro de cuantificacion y un tamafio de bloque
de transformada que se usan cuando se comprime una imagen de diferencia para cada bloque de codificacion, y
también determina parametros de intraprediccion o parametros de interprediccidon que se usan cuando se lleva a
cabo un proceso de prediccion. La parte de control de codificacion 1 proporciona parametros de codificacion de
error de prediccién, incluido el parametro de cuantificacion y el tamafio de bloque de transformada, a la parte de
transformacion/cuantificacion 7, a la parte de cuantificacion inversa/transformacién inversa 8 y a la parte de
codificaciéon de longitud variable 13. La parte de control de codificacion también proporciona los parametros de
codificacién de error de prediccién a la parte de intraprediccién 4 segln sea necesario.

Cuando recibe la sefial de video que muestra la imagen de entrada, la parte de division en bloques 2 divide la
imagen de entrada mostrada por la sefial de video en bloques de codificacién, cada uno de los cuales tiene el
tamafio maximo determinado por la parte de control de codificacion 1, y también divide cada uno de los bloques
de codificacion en bloques de manera jerarquica hasta que el nimero de capas jerarquicas alcance el limite
superior del niumero de capas jerarquicas determinado por la parte de control de codificacion 1. La fig. 5 es un
dibujo explicativo que muestra un estado en el que cada bloque de codificacién que tiene el tamafio maximo esta
dividido jerarquicamente en una pluralidad de bloques de codificacion. En el ejemplo de la fig. 5, cada bloque de
codificacion que tiene el tamafio méaximo es un bloque de codificacion B° en la 0-ésima capa jerarquica y su
componente de luminancia tiene un tamafio de (L° MO°). Ademas, en el ejemplo de la fig. 5, al realizarse la
division jerarquica con este bloque de codificacion B?, que tiene el tamafio maximo establecido como punto de
partida, hasta que la profundidad de la jerarquia alcance una profundidad predeterminada que se establece por
separado de acuerdo con una estructura de arbol cuaternario, se puede adquirir bloques de codificacion B".

En la profundidad n, cada bloque de codificacion B" es una region de imagen que tiene un tamafio de (L", M").
Aunque L" puede ser igual o diferente a M", en el ejemplo de la fig. 5 se muestra el caso de L"=M". A
continuacién en el presente documento, el tamafio de cada blogue de codificacion B" se define como el tamafio
de (L", M") en la componente de luminancia del bloque de codificacién B".

Debido a que la parte de divisiéon en bloques 2 lleva a cabo una divisién en arboles cuaternarios, siempre se
establece que (L1, M) = (L"/2, M"/2). En el caso de una sefial de imagen de video a color (formato 4:4:4) en
la que todas las componentes de color tienen el mismo nimero de muestra, tal como una sefial RGB, todas las
componentes de color tienen un tamafio de (L", M"), mientras que en el caso de procesar un formato 4:2:0, una
componente de diferencia de color correspondiente tiene un tamafio de bloque de codificacién de (L2, M"/2). A
continuacién en el presente documento, un modo de codificacién que se puede seleccionar para cada bloque de
codificacion B" en la enésima capa jerarquica se expresa como m(B").

En el caso de una sefial de video a color que consiste en una pluralidad de componentes de color, el modo de
codificacion m(B") se puede formar de tal manera que se use un modo individual para cada componente de
color. A continuacion en el presente documento, se realizara una explicacién suponiendo que el modo de
codificacion m(B") indica la componente de luminancia de cada bloque de codificacién que tiene un formato 4:2:0
en una seflal YUV a menos que se especifique de otro modo. El modo de codificacion m(B") puede ser un modo
de uno o mas modos de intracodificacidon (denominados, en general, "INTRA") o de uno o mas modos de
intercodificacion (denominados, en general, "INTER"), y la parte de control de codificacién 1 selecciona, como
modo de codificacion m(B") , un modo de codificacién con el mayor grado de eficacia de codificacion para cada
bloque de codificacion B" de entre todos los modos de codificacion disponibles en la imagen que se esta
procesando actualmente o un subconjunto de estos modos de codificacién, como se menciona anteriormente.
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Cada bloque de codificacién B" se divide ademas en una o mas unidades de prediccién (particiones) mediante la
parte de divisidon en bloques, como se muestra en la fig. 5. A continuacién en el presente documento, cada
particién que pertenece a cada bloque de codificacion B" se expresa como Pi" (i muestra un nimero de particion
en la n-ésima capa jerarquica). La manera en que se lleva a cabo la division de cada bloque de codificacion B" en
particiones Pi " que pertenecen al bloque de codificacién B" se incluye como informacién en el modo de
codificacion m(B"). Mientras que el proceso de prediccién se lleva a cabo en cada una de todas las particiones P;
" de acuerdo con el modo de codificacién m(B"), se puede seleccionar un parametro de prediccion individual para
cada particion Pi".

La parte de control de codificacién 1 produce un estado de divisién en bloques como el que se muestra, por
ejemplo, en la fig. 6 para un bloque de codificacion que tiene el tamafio maximo y, a continuacion, determina los
bloques de codificacion B". Las porciones sombreadas que se muestran en la fig. 6(a) muestran una distribucion
de particiones en las que se divide el blogue de codificacion que tiene el tamafio maximo, y la fig. 6(b) muestra
una situacién en la que los modos de codificacién m(B") se asignan respectivamente a las particiones generadas
a través de la divisién en capas jerarquicas usando un grafico de arbol cuaternario. Cada nodo encerrado por un
simbolo cuadrado que se muestra en la fig. 6(b) es aquel (bloque de codificacion B") al que se le asigna un modo
de codificacion m(B").

Cuando la parte de control de codificacién 1 selecciona un modo de codificacién 6ptimo m(B") para cada
particion Pi" de cada bloque de codificacion B", y el modo de codificacién m(B") es un modo de intracodificacién
(etapa ST3), el conmutador de seleccion 3 proporciona la particién Pi " del bloque de codificacién B", que se
genera a través de la divisidn realizada por la parte de divisién en bloques 2, a la parte de intraprediccién 4. Por
el contrario, cuando el modo de codificacion m(B") es un modo de intercodificacién (etapa ST3), el conmutador
de seleccidn proporciona la particion Pi " del bloque de codificacion B", que se genera a través de la division
realizada por la parte de division en bloques 2, a la parte de prediccién con compensacion de movimiento 5.

Cuando recibe la particién P " del bloque de codificacién B" desde el conmutador de seleccion 3, la parte de
intraprediccion 4 lleva a cabo un proceso de intraprediccidon en la particién Pi" del bloque de codificaciéon B" para
generar una imagen de intrapredicciéon Pi" usando una sefial de imagen ya codificada en el cuadro en base al
parametro de intraprediccién que recibe desde la parte de control de codificacién 1 (etapa ST4). Después de
generar la imagen de intraprediccién Pi" mencionada anteriormente, la parte de intraprediccion 4 selecciona un
filtro de entre los uno o mas filtros que se preparan de antemano de acuerdo con los estados de los diversos
parametros que se deben conocer cuando el dispositivo de descodificacion de imagenes en movimiento genera
la misma imagen de prediccion que la imagen de intraprediccién Pi" mencionada anteriormente, y lleva a cabo
un proceso de filtrado en la imagen de intraprediccion Pi " usando el filtro. Después de realizar el proceso de
filtrado en la imagen de intraprediccién Pi", la parte de intraprediccién 4 proporciona la imagen de intraprediccién
Pi" en la que la parte de intraprediccién ha llevado a cabo el proceso de filtrado a la parte de sustraccién 6y a la
parte de adicién 9. Para permitir que el dispositivo de descodificacion de imagenes en movimiento mostrado en la
fig. 2 también pueda generar la misma imagen de intraprediccién Pi", la parte de intrapredicciéon proporciona los
parametros de intraprediccion a la parte de codificacién de longitud variable 13. El esquema del proceso llevado
a cabo por la parte de intraprediccién 4 es el mencionado anteriormente, y los detalles de este proceso se
mencionaran a continuacion.

Cuando recibe la particién P " del bloque de codificacién B" desde el conmutador de seleccion 3, la parte de
prediccidon con compensacion de movimiento 5 lleva a cabo un proceso de prediccion con compensacion de
movimiento en la particién Pi " del bloque de codificacién B" para generar una imagen de interprediccién P; "
usando uno o mas cuadros de imagenes de referencia almacenados en la memoria de cuadros de prediccidn con
compensacién de movimiento 12 en base a los parametros de interpredicciéon que recibe desde la parte de
control de codificacién 1 (etapa ST5). Dado que se conoce una tecnologia para llevar a cabo un proceso de
prediccion con compensacién de movimiento para generar una imagen de prediccién, a continuacion se omitira la
explicacién detallada de esta tecnologia.

Después de que la parte de intraprediccién 4 o la parte de prediccion con compensacion de movimiento 5 genere
la imagen de prediccidén (una imagen de intraprediccién Pi" o una imagen de interprediccién P; ") , la parte de
sustraccion 6 sustrae la imagen de prediccion (la imagen de intraprediccion Pi" o la imagen de interprediccién P;
") generada por la parte de intraprediccion 4 o la parte de prediccién con compensacién de movimiento 5 de la
particion Pi" del bloque de codificacién B", que se genera a través de la division realizada por la parte de divisién
en bloques 2, para generar una imagen de diferencia, y proporciona una sefial de error de prediccion e " que
muestra la imagen de diferencia a la parte de transformacion/cuantificacion 7 (etapa ST6).

Cuando recibe desde la parte de sustraccién 6 la sefial de error de prediccién e " que muestra la imagen de
diferencia, la parte de transformacién/cuantificacién 7 lleva a cabo un proceso de transformacién (por ejemplo,
una DCT (transformada discreta del coseno) o un proceso de transformacion ortogonal, tal como una
transformada KL, en el que las bases se disefian para una secuencia de aprendizaje especifica de antemano) en
la imagen de diferencia en unidades de un blogue que tiene el tamafio de bloque de transformada incluido en los
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parametros de codificacion de error de prediccion que recibe desde la parte de control de codificacién 1, y
cuantifica los coeficientes de transformada de la imagen de diferencia usando el parametro de cuantificacién
incluido en los parametros de codificacion de error de prediccidn y proporciona los coeficientes de transformada
cuantificados de este modo a la parte de cuantificacién inversaftransformacion inversa 8 y a la parte de
codificacién de longitud variable 13 como datos comprimidos de la imagen de diferencia (etapa ST7).

Cuando recibe los datos comprimidos de la imagen de diferencia desde la parte de transformacién/cuantificacion
7, la parte de cuantificacidn inversa/transformacion inversa 8 cuantifica de manera inversa los datos comprimidos
de la imagen de diferencia usando el parametro de cuantificacién incluido en los parametros de codificacién de
error de prediccion que recibe desde la parte de control de codificacion 1, realiza un proceso de transformacién
inversa (por ejemplo, una DCT inversa (transformada discreta del coseno inversa) o un proceso de
transformacién inversa, tal como una transformada KL inversa) en los datos comprimidos cuantificados de
manera inversa de este modo en unidades de un bloque que tiene el tamafio de blogue de transformada incluido
en los parametros de codificacién de error de prediccion, y proporciona los datos comprimidos en los que la parte
de cuantificacion inversa/transformacion inversa ha llevado a cabo el proceso de transformacion inversa a la
parte de adicion 9 como una sefial de error de predicciéon descodificada local e " circunflejo (el caracter "A"
afiadido a una letra del alfabeto se expresa como circunflejo debido a las restricciones en las aplicaciones
electrénicas) (etapa ST8).

Cuando recibe la sefial de error de prediccidén descodificada local ei" circunflejo desde la parte de cuantificacion
inversaftransformacién inversa 8, la parte de adicién 9 afiade la sefial de error de prediccidn descodificada local
ei" circunflejo y la sefial de prediccidon que muestra la imagen de prediccién (la imagen de intraprediccién Pi" o la
imagen de interprediccion Pi ") generada por la parte de intraprediccién 4 o la parte de prediccién con
compensacién de movimiento 5 para generar una imagen descodificada local que es una imagen de particion
descodificada local P;" circunflejo o una imagen de bloque de codificacion descodificada local que es un grupo
de imagenes de particién descodificadas locales (etapa ST9). Después de generar la imagen descodificada local,
la parte de adicién 9 almacena una sefial de imagen descodificada local que muestra la imagen descodificada
local en la memoria de intraprediccién 10 y también proporciona la sefial de imagen descodificada local a la parte
de filtro de bucle 11.

El dispositivo de codificacion de imagenes en movimiento lleva a cabo repetidamente los procesos de las etapas
ST3 a ST9 hasta que el dispositivo de codificacidon de imagenes en movimiento completa el procesamiento en
todos los bloques de codificacidon B" en los que se divide jerarquicamente la imagen de entrada y, al completar el
procesamiento en todos los bloques de codificacién B", pasa a un proceso de etapa ST12 (etapas ST10y ST11).

La parte de codificacion de longitud variable 13 codifica por entropia los datos comprimidos que recibe desde la
parte de transformacién/cuantificacién 7, el modo de codificacion (incluida la informacion que muestra el estado
de la division en los bloques de codificacion) y los parametros de codificacion de error de prediccion, que recibe
desde la parte de control de codificacion 1, y los parametros de intraprediccion que recibe desde la parte de
intraprediccion 4 o los parametros de interprediccién que recibe desde la parte de prediccién con compensacion
de movimiento 5. La parte de codificacién de longitud variable 13 multiplexa datos codificados que son los
resultados codificados de la codificacion de entropia de los datos comprimidos, el modo de codificacién, los
parametros de codificacidon de error de prediccion y los parametros de intraprediccién o los parametros de
interprediccion para generar un flujo de bits (etapa ST12).

Cuando recibe la sefial de imagen descodificada local desde la parte de adicién 9, la parte de filtro de bucle 11
compensa una distorsion de codificacion incluida en la sefial de imagen descodificada local, y almacena la
imagen descodificada local mostrada por la sefial de imagen descodificada local en la que la parte de filtro de
bucle realiza la compensaciéon de distorsién de codificacion en la memoria de cuadros de prediccién con
compensacién de movimiento 12 como una imagen de referencia (etapa ST13). La parte de filtro de bucle 11
puede llevar a cabo el proceso de filtrado para cada bloque de codificacién que tenga el tamafio maximo de la
seflal de imagen descodificada local que recibe desde la parte de adicién 9 o para cada blogue de codificacién
de la sefial de imagen descodificada local, 0 para cada unidad que sea una combinacién de una pluralidad de
bloques de codificacion, cada uno de los cuales tiene el tamafio maximo. Como alternativa, después de
proporcionar una imagen de sefiales de imagen descodificadas locales, la parte de filtro de bucle puede llevar a
cabo, ala vez, el proceso de filtrado en la imagen de sefiales de imagen descodificadas locales.

A continuacion se explicara en detalle el proceso que lleva a cabo la unidad de intraprediccién 4. La fig. 7 es un
dibujo explicativo que muestra un ejemplo de los parametros de intraprediccidon (modos de intraprediccion) que
se pueden seleccionar para cada particion Pi" en el bloque de codificacién B". En el ejemplo mostrado en la fig.
7, se muestran modos de intraprediccion y vectores de direccién de prediccion representados por cada uno de
los modos de intraprediccidn, y esta disefiado para que un angulo relativo entre los vectores de direccion de
prediccion se vuelva pequefic a medida que se incrementa el numero de modos de intraprediccién
seleccionables.

La parte de intraprediccién 4 lleva a cabo un proceso de intraprediccién en la particion Pi" en base al parametro
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de intraprediccién para la particion Pi" y un parametro de seleccién para un filtro que la parte de intraprediccion
usa para la generacién de una imagen de intraprediccion P ". A continuacion en el presente documento, se
explicara un intraproceso de generacién de una sefial de intraprediccion de la sefial de luminancia en base al
parametro de intraprediccién (modo de intraprediccién) para la sefial de luminancia de la particion Pi".

A continuacion en el presente documento, se supone que la particién P;" tiene un tamafio de [i"xm" pixeles. La
fig. 8 es un dibujo explicativo que muestra un ejemplo de pixeles que se usan al generar un valor predicho de
cada pixel en la particidon Pi " en el caso de ["=mi"=4. Aunque los (2xli"+1) pixeles en la particién superior ya
codificada que es contigua a la particion Pi" y los (2xmi") pixeles en la particién izquierda ya codificada que es
contigua a la particién Pi" se definen como los pixeles usados para la prediccion en el ejemplo de la fig. 8, en la
prediccion se puede usar un numero mayor o0 menor de pixeles que los pixeles mostrados en la fig. 8. Ademas,
aunqgue en el ejemplo mostrado en la fig. 8 se usa para la prediccién una fila 0 columna de pixeles contiguos a la
particién, de forma alternativa se pueden usar para la predicciéon dos o0 mas filas o columnas de pixeles contiguos
a la particion.

De acuerdo con la invencidn, cuando el valor de indice que indica el modo de intraprediccién para la particion Pi"
es 2 (prediccién de promedio), la parte de intraprediccién genera una imagen de prediccion intermedia usando el
promedio de los pixeles contiguos de la particion superior y los pixeles contiguos de la particion izquierda como
cada uno de los valores predichos de todos los pixeles en la particion Pi". Cuando el valor de indice que indica el
modo de intraprediccién es distinto de 2 (prediccion de promedio), la parte de intraprediccion genera el valor
predicho de cada pixel en la particion Pi" en base a un vector de direcciéon de prediccion vp=(dx, dy) mostrado
por el valor de indice. En este caso, la coordenada relativa del pixel (el pixel en la esquina superior izquierda de
la particion se define como el punto de origen) para el que se generaréa el valor predicho (pixel objetivo para la
prediccidon) en la particidon Pi" se expresa como (X, y). Cada pixel de referencia que se usa para la prediccién
esté localizado en un punto de interseccidén de A, mostrado a continuacién, y un pixel contiguo.

donde k es un valor escalar negativo.

Cuando un pixel de referencia esta localizado en una posicién de pixel entero, el pixel entero se define como el
valor predicho del pixel objetivo para la prediccion. Por el contrario, cuando un pixel de referencia no esta
localizado en una posicién de pixel entero, un pixel de interpolacién que se genera a partir de un pixel entero
contiguo al pixel de referencia se define como el valor predicho del pixel objetivo para la prediccion. En el
ejemplo mostrado en la fig. 8, debido a que un pixel de referencia no esta localizado en una posicién de pixel
entero, el valor predicho se interpola a partir de los valores de dos pixeles contiguos al pixel de referencia. Sin
embargo, la interpolacién del valor predicho no se limita al de los valores de dos pixeles contiguos, y un pixel de
interpolacién se puede generar a partir de dos 0 mas pixeles contiguos y el valor de este pixel de interpolacion se
puede definir como el valor predicho.

A continuacién, la parte de intraprediccién lleva a cabo un proceso de filtrado, que se mencionara mas adelante,
en la imagen de prediccion intermedia que consiste en los valores predichos en la particion Pi " generados de
acuerdo con el procedimiento mencionado anteriormente para adquirir una imagen de intraprediccién final Pi", y
proporciona la imagen de intraprediccién Pi" a la parte de sustraccion 6 y a la parte de adiciéon 9. La parte de
intraprediccion también proporciona el parametro de intraprediccion usado para la generacién de la imagen de
intraprediccion Pi" a la parte de codificacién de longitud variable 13 para multiplexarlos en un flujo de bits. A
continuacién en el presente documento, se explicara concretamente el proceso de filtrado.

La parte de intraprediccion selecciona un filtro a usar de entre uno o mas filtros que se preparan de antemano
usando un procedimiento que se mencionara a continuacién, y lleva a cabo un proceso de filtrado en cada pixel
de laimagen de prediccién intermedia de acuerdo con la siguiente ecuacion (1).

o) =aps{pe) Faps(pyd Fotie 8P} oy {1}
En la ecuacién (1), (n=0, 1, ..., N) son coeficientes de filtro que consisten en coeficientes (ao, a1, .., an1)
asociados a los pixeles de referencia, y un coeficiente de desfase an. pn (n=0, 1, ..., N-1) muestra los pixeles de

referencia del filtro, incluido el pixel objetivo po a filtrar. N es un numero arbitrario de pixeles de referencia, s(pn)
muestra el valor de luminancia de cada pixel de referencia, y s circunflejo (po) muestra el valor de luminancia del
pixel objetivo po a filtrar en el que se ha llevado a cabo el proceso de filtrado. Los coeficientes de filtro se pueden
formar para que no incluyan el coeficiente de desfase an. Ademas, el valor de luminancia de cada pixel de la
imagen de prediccién intermedia se puede definir como el valor de luminancia s(pn) de cada pixel de referencia
localizado en la particion Pi". Como alternativa, el valor de luminancia filtrado se puede definir como el valor de
luminancia s(pn) solo en la posicién de cada pixel en el que se ha llevado a cabo el proceso de filtrado. Un valor
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de luminancia codificado (valor de luminancia a descodificar) se establece como el valor de luminancia s(pn) de
cada pixel de referencia localizado fuera de la particién Pi" cuando el pixel esta en una regién ya codificada,
mientras que un valor de sefial que se usara en lugar del valor de luminancia s(pn) se selecciona a partir del valor
de luminancia s(pn) de cada pixel de referencia localizado en la particibn P, que se define de la manera
mencionada anteriormente, y el valor de luminancia codificado en el area ya codificada de acuerdo con un
procedimiento predeterminado (por ejemplo, el valor de sefial de un pixel en la posicion mas cercana se
selecciona de entre aquellos pixeles que son candidatos) cuando el pixel esté en una region aun por codificar. La
fig. 9 es un dibujo explicativo que muestra un ejemplo de la disposicion de los pixeles de referencia en el caso de
N=5.

Al llevar a cabo el proceso de filtrado mencionado anteriormente, se produce con mayor facilidad un borde no
lineal, o similar, en la imagen de entrada y, por tanto, se produce con mayor facilidad un desplazamiento de la
direccion de prediccidon de la imagen de prediccién intermedia con el incremento del tamafio (Ii"xmi") de la
particion Pi". Por lo tanto, es preferible suavizar la imagen de prediccién intermedia. Ademas, cuanto mayor sea
el valor cuantificado de un error de prediccidn, mayor sera la distorsién de cuantificacién que se produzca en la
imagen descodificada y, por tanto, menor sera el grado de precisién de prediccién de la imagen de prediccion
intermedia generada a partir de pixeles ya codificados que son contiguos a la particion Pi ". Por lo tanto, es
preferible preparar una imagen de prediccidon suavizada que exprese de forma aproximada la particion P .
Ademas, incluso un pixel en la misma particién P;" tiene un desplazamiento, tal como un borde, que se produce
con mayor facilidad entre la imagen de prediccién intermedia y la imagen de entrada con la distancia desde los
pixeles ya codificados contiguos a la particién Pi" que se usan para la generacién de la imagen de prediccion
intermedia. Por lo tanto, es preferible suavizar la imagen de prediccion para suprimir el rapido incremento del
error de prediccidon que se produce cuando hay un desplazamiento.

Ademas, la intraprediccién en el momento de generar la imagen de prediccién intermedia se configura de tal
manera que use cualquiera de estos dos procedimientos diferentes: un procedimiento de prediccion de promedio
que hace que todos los valores predichos en un bloque de prediccion sean iguales entre si, y un procedimiento
de prediccidn que usa el vector de direccion de prediccidn vp. Ademas, también en el caso de la prediccién
usando el vector de direccidn de prediccién vp, un pixel que no esta localizado en una posicion de pixel entero se
genera a través de la interpolacién tanto en un pixel para el cual el valor de un pixel de referencia en una
posicién de pixel entero se establece como su valor predicho tal como esta, como en al menos dos pixeles de
referencia, donde la localizacién en el bloque de prediccidon de un pixel que tiene el valor del pixel generado
como su valor predicho difiere de acuerdo con la direccién del vector de direccién de prediccién vp. Por lo tanto,
debido a que la imagen de prediccion tiene una propiedad diferente de acuerdo con el modo de intraprediccion, y
el proceso de filtrado 6ptimo también cambia de acuerdo con el modo de intraprediccién, es preferible cambiar
también la intensidad del filtro, la cantidad de pixeles de referencia a los que se hace referencia mediante el filtro,
la disposicién de los pixeles de referencia, etc., de acuerdo con el valor de indice que muestra el modo de
intraprediccion.

Por lo tanto, el proceso de seleccion de filtro esta configurado de tal manera que se selecciona un filtro teniendo
en cuenta los cuatro parametros siguientes (1) a (4).

(1) El tamafio de la particion Pi™ (I"xmi")
(2) El parametro de cuantificacién incluido en los parametros de codificaciéon de error de prediccion

(3) La distancia entre el grupo de pixeles ya codificados ("pixeles que se usan para la prediccién" mostrados en
la fig. 8) que se usan en el momento de generar la imagen de prediccién intermedia y el pixel objetivo a filtrar.

(4) El valor de indice que indica el modo de intraprediccion en el momento de generar la imagen de prediccién
intermedia

Mas especificamente, el proceso de seleccion de filtro esta configurado de tal manera que se usa un filtro que
tiene un mayor grado de intensidad de suavizado o un filtro que tiene un mayor numero de pixeles de referencia
con el incremento del tamafio (Ii"xmi") de la particion Pi", con el incremento del valor cuantificado determinado
por el parametro de cuantificacién, y con la distancia entre el pixel objetivo a filtrar y el grupo de pixeles ya
codificados que estan localizados en el lado izquierdo y en el lado superior de la particion Pi". En la fig. 11 se
muestra un ejemplo de la distancia entre el pixel objetivo a filtrar y el grupo de pixeles ya codificados que estan
localizados en el lado izquierdo y en el lado superior de la particion Pi". Ademas, el proceso de seleccidon de filtro
esta configurado de tal manera que también cambia la intensidad del filtro, la cantidad de pixeles de referencia a
los que hace referencia el filtro, la disposicién de los pixeles de referencia, etc. de acuerdo con el valor de indice
que muestra el modo de intraprediccion. Mas especificamente, se implementa una seleccion adaptativa de un
filtro de acuerdo con los parametros mencionados anteriormente poniendo en correspondencia con cada una de
las combinaciones de los parametros mencionados anteriormente un filtro adecuado seleccionado entre el grupo
de filtros que se han preparado de antemano. Ademas, por ejemplo, al combinar los parametros (3) y (4), la
definicién de la "distancia entre el pixel objetivo a filtrar y el grupo de pixeles ya codificados" del parametro (3) se
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puede cambiar de forma adaptativa de acuerdo con el "modo de intraprediccién" del parametro (4). Mas
especificamente, la definicidn de la distancia entre el pixel objetivo a filtrar y el grupo de pixeles ya codificados no
esté limitada a la establecida como se muestra en la fig. 11, y puede ser una distancia que depende de la
direccion de prediccion, tal como la distancia desde un "pixel de referencia" mostrado en la fig. 8. De esta
manera, la parte de intraprediccidon puede implementar un proceso de filtrado adaptativo que también toma en
consideracién una relacion entre la pluralidad de parametros, tales como los parametros (3) y (4). Ademas, una
combinacioén para no llevar a cabo ningun proceso de filtrado se puede preparar como una de las combinaciones
de estos parametros mientras se pone en correspondencia con "ningun proceso de filtrado". Ademas, como
definicién de la intensidad del filtro, el filtro mas débil se puede definir como "sin proceso de filtrado”. Ademas,
debido a que los cuatro parametros (1) a (4) se conocen en el dispositivo de descodificacion de imagenes en
movimiento, no se genera ninguna informacién adicional a codificar necesaria para llevar a cabo el proceso de
filtrado mencionado anteriormente. Como se explicd previamente, al preparar de antemano una cantidad
necesaria de filtros y seleccionar uno de ellos de forma adaptativa, la parte de intraprediccién conmuta entre los
filtros. Como alternativa, al definir una funciéon de los parametros de seleccién de filtro mencionados
anteriormente como cada filtro de tal manera que se calcule un filtro de acuerdo con los valores de los
parametros de seleccion de filtro mencionados anteriormente, la parte de intraprediccién puede implementar la
conmutacion entre los filtros.

Aunque en la explicacién anterior se muestra el ejemplo de seleccion de un filtro teniendo en cuenta los cuatro
parametros (1) a (4), de forma alternativa se puede seleccionar un filtro teniendo en cuenta al menos uno de los
cuatro parametros (1) a (4). A continuacion en el presente documento, se mostrara un ejemplo de configuracion
del proceso de filtrado de seleccion adaptativa de un filtro poniendo en correspondencia con cada una de las
combinaciones de los parametros un filtro apropiado incluido en un grupo de filtros preparado de antemano,
tomando como ejemplo un caso de utilizacién de los parametros (1) y (4).

Los filtros que se usan en el ejemplo mencionado anteriormente del proceso de filtrado se definen como sigue:
Filtro de indice de filtro de 1 (el nUmero de pixeles de referencia N=3):

ao=3/4, a1=1/8, ax=1/8

Filtro de indice de filtro de 2 (el niUmero de pixeles de referencia N=3):

ao=1/2, a1=1/4, ax=1/4

Filtro de indice de filtro de 3 (el niUmero de pixeles de referencia N=3):

ao=1/4, a1=3/8, ax=3/8

Filtro de indice de filtro de 4 (el niUmero de pixeles de referencia N=5):

ao=1/4, a1=3/16, a2=3/16, a3=3/16, as=3/16

En este caso, se supone que el proceso de filtrado se basa en la ecuacién (1) de la que se elimina el coeficiente
de desfase an (an=0), se usan tres tipos de filtro y cada uno de estos filtros tiene una disposicién de pixeles de
referencia a los que se hace referencia tal como se muestra en la fig. 12.

[0069]

La fig. 13 es un dibujo explicativo que muestra un ejemplo de una tabla que muestra los filtros que se usan en
cada modo de intraprediccion para cada tamafio de la particién Pi". En este ejemplo, se supone que la particién
Pin tiene uno de los tamafios posibles de 4x4 pixeles, 8x8 pixeles, 16x16 pixeles, 32x32 pixeles y 64x64 pixeles,
y existe una correspondencia, como se muestra en la fig. 7, entre los valores de indice, cada uno de los cuales
muestra un modo de intraprediccidon y direcciones de intrapredicciéon. Ademas, el indice de filtro de 0 muestra que
no se lleva a cabo ningun proceso de filtrado. En general, debido a que existen tendencias, como se mostrara a
continuacién, cuando se usa una prediccién direccional o una prediccidn de promedio, al poner el filtro a usar en
correspondencia con cada combinacion de los parametros (1) y (4) en la tabla teniendo en cuenta las
caracteristicas de laimagen en las intrapredicciones, como se muestra en la tabla que se muestra en la fig. 13, la
parte de intraprediccion puede implementar la seleccidn de un filtro apropiado haciendo referencia a la tabla.

- Debido a que un borde horizontal o vertical existente en un artefacto, tal como un edificio, tiene una
conformacién, en general, lineal y es claro en muchos casos, se puede llevar a cabo una prediccién de alta
precision usando una prediccidon horizontal o vertical en muchos casos. Por lo tanto, es preferible no llevar a cabo
ningun proceso de suavizado cuando se lleva a cabo una prediccién horizontal o vertical.

- Debido a que una sefial de imagen tiene, en general, una alta continuidad espacial, es preferible llevar a cabo
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un proceso de suavizado en los pixeles localizados en las proximidades de los limites de bloque en los lados
izquierdo y superior de la particién Pi", mejorando de este modo la continuidad, cuando se usa una prediccion de
promedio que perjudica la continuidad entre la particiéon Pi" y pixeles ya codificados contiguos a la particion Pi".

- Debido a que en una region que tiene directividad diagonal, un borde o similar se distorsiona y tiene una
conformacién no lineal en muchos casos con el incremento del area de la regidn, es preferible, cuando se usa
una prediccién diagonal, aplicar un filtro que tenga un mayor grado de intensidad de suavizado y una mayor
cantidad de pixeles de referencia con el incremento del tamafio de particion.

- En general, cuando el tamafio de particidon se vuelve demasiado grande, un cambio espacial del valor de sefial
en la particidén se diversifica, de modo que el uso de una prediccién direccional o una prediccién de promedio da
como resultado una prediccion muy tosca y, por tanto, se incrementa una region en la que es dificil llevar a cabo
una prediccion de alta precision. Dado que no se puede esperar ninguna mejora en la eficacia de prediccion
simplemente llevando a cabo un proceso de suavizado para hacer que la imagen se vuelva borrosa en dicha
region, es preferible no llevar a cabo ningun proceso de filtrado en el caso de un tamafio de particiéon tan grande,
ya que no hay que incrementar la complejidad computacional innecesariamente (por ejemplo, en la tabla
mostrada en la fig. 13, hay una configuracién para no llevar a cabo ningun proceso de filtrado en el caso de un
tamafio de particidon de 32x32 pixeles 0 mas).

Ademas, en un caso en el que el valor de luminancia de la imagen de prediccion intermedia se usa como el valor
de luminancia de cada pixel de referencia cuando cada pixel de referencia en el momento en que se lleva a cabo
un proceso de filtrado es un pixel de la particién P;", existe un caso en el que el proceso de filtrado se puede
simplificar. Por ejemplo, cuando el modo de intraprediccion es una prediccion de promedio, el proceso de filtrado
en la particién Pi" se puede simplificar como el siguiente proceso de filtrado para cada regién mostrada en la fig.
14.

+ Regidn A (pixel en la esquina superior izquierda de la particién Pi")

Filtro de indice de filtro de 1 (sin cambios):

ao=3/4, a1=1/8, a2=1/8 (el numero de pixeles de referencia N=3)

Filtro de indice de filtro de 2 (sin cambios):

ao=1/2, a1=1/4, a2=1/4 (el numero de pixeles de referencia N=3)

Filtro de indice de filtro de 3 (sin cambios):

ao=1/4, a1=3/8, a2=3/8 (el numero de pixeles de referencia N=3)

Filtro de indice de filtro de 4:

a0=5/8, a1=3/16, a2=3/16 (el nimero de pixeles de referencia N=3)

- Regidn B (pixeles en el extremo superior de la particion P; " distinta de la regién A)

Filtro de indice de filtro de 1:

ao=7/8, a2=1/8 (el numero de pixeles de referencia N=2)

Filtro de indice de filtro de 2:

ao=3/4, a2=1/4 (el nimero de pixeles de referencia N=2)

Filtro de indice de filtro de 3:

a0=5/8, a2=3/8 (el nimero de pixeles de referencia N=2) Filtro de indice de filtro de 4:

a0=13/16, a>=3/16 (el numero de pixeles de referencia N=2)

+ Regidn C (pixeles en el extremo izquierdo de la particion Pi" distinta de la regién A)

Filtro de indice de filtro de 1:

ao=7/8, a1=1/8 (el numero de pixeles de referencia N=2)
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Filtro de indice de filtro de 2:

ao=3/4, a1=1/4 (el nimero de pixeles de referencia N=2)

Filtro de indice de filtro de 3:

a0=5/8, a1=3/8 (el numero de pixeles de referencia N=2)

Filtro de indice de filtro de 4:

a0=13/16, a1=3/16 (el numero de pixeles de referencia N=2)

+ Region D (pixeles en la particion Pi" distintos de las regiones A, By C)

De acuerdo con la invencion, filtros de todos los indices de filtro: sin proceso de filtrado. Incluso si el proceso de
filtrado se simplifica de la forma mencionada anteriormente, los resultados del proceso de filtrado son los mismos
que los del proceso de filtrado que alun no se ha simplificado. Al eliminar de esta manera las partes redundantes
del proceso real, se puede acelerar el proceso de filtrado.

Aunque en el ejemplo mencionado anteriormente se usa la tabla mostrada en la fig. 13, de forma alternativa se
puede usar otra tabla. Por ejemplo, cuando se da mayor importancia a una reduccién en la complejidad
computacional causada por el proceso de filtrado que al grado de mejora en el rendimiento de codificacion, se
puede usar la tabla mostrada en la fig. 19 en lugar de la tabla mostrada en la fig. 13. Dado que la unidad de
intraprediccion solo lleva a cabo el proceso de filtrado en la prediccién de promedio de la particion Pi " cuyo
tamafio es de 4x4 pixeles, 8x8 pixeles o 16x16 pixeles en el caso de usar esta tabla, el numero de modos de
prediccion en cada uno de los cuales se lleva a cabo el proceso de filtrado es menor que en el caso de usar la
tabla mostrada en la fig. 13 y, por lo tanto, se puede reducir el incremento de la complejidad computacional
provocado por el proceso de filtrado. En este momento, al usar una simplificacién del proceso de filtrado en el
caso en que el modo de intraprediccién mencionado anteriormente es una prediccidn de promedio, el proceso de
filtrado se puede implementar con una complejidad computacional muy baja. De acuerdo con la invencion, la
unidad de intraprediccién solo lleva a cabo el proceso de filtrado sobre la prediccién de promedio, como en el
caso de la realizacidn del proceso de filtrado mencionado anteriormente, y usa el mismo filtro, es decir, el filtro de
indice de filtro en todo momento sin tener que cambiar el filtro a usar de acuerdo con el tamafio de la particién P;
". En ese caso, mientras que el grado de mejora en el rendimiento de codificacién usando el filtro se reduce en
un grado correspondiente a la eliminacién del proceso de acuerdo con el tamafio de la particién Pi ", se puede
reducir la escala del circuito de la unidad de intraprediccién instalada en el dispositivo (el numero de lineas en el
cbédigo en el caso de implementar la unidad de intraprediccién por medio de software). De acuerdo con la
invencién, el proceso de filtrado se simplifica a un filtro que solo tiene en cuenta el parametro (4) entre los cuatro
parametros (1) a (4).

De acuerdo con un proceso que no pertenece a la invencién, el proceso de filtrado no se tiene que implementar
de una forma en la que un filtro que tiene un indice de filtro correspondiente se selecciona a través de una
referencia a la tabla, y se puede implementar de forma alternativa de una forma en la que el filtro se instala
directamente en la parte de intraprediccién. Por ejemplo, el proceso de filtrado se implementa de una forma en la
que un proceso de filtrado a realizar para cada uno de los posibles tamafios de la particién Pi " se incorpora
directamente en la parte de intraprediccidon, o en la que un proceso de filtrado a realizar para cada posicién de
pixel en cada uno de los posibles tamafios de la particion Pi " se incorpora directamente en la parte de
intraprediccion. Siempre que la imagen de prediccidon que se adquiere como resultado de llevar a cabo el proceso
de filtrado sin hacer referencia a la tabla de esta manera sea equivalente a la adquirida como resultado de llevar
a cabo el proceso de filtrado haciendo referencia a la tabla, la forma de implementacion no es un problema.

Ademas, de acuerdo con un procedimiento que no forma parte de la invencién, aunque el procedimiento de usar
solo una tabla para conmutar entre los filtros se explica en el ejemplo mencionado anteriormente, se pueden
preparar dos 0 mas tablas como las mencionadas anteriormente, y el dispositivo de codificacion de imagenes en
movimiento se puede construir de tal manera que codifique un indice de tabla de seleccion de filtro 100 como
informacidn de cabecera en una forma como la mostrada en cualquiera de las figs. 15 a 18, y conmute entre las
tablas de seleccion de filtro para cada unidad predeterminada. Por ejemplo, al afiadir el indice de tabla de
seleccion de filtro 100 a una cabecera de nivel de secuencia, como se muestra en la fig. 15, el dispositivo de
codificacion de imagenes en movimiento puede llevar a cabo un proceso de filtrado méas adecuado para las
caracteristicas de la secuencia en comparacion con el caso de usar solo una Unica tabla.

Incluso en un caso en el que la parte de intraprediccién 4 esta construida de tal manera que establece pixeles ya
codificados contiguos a la particién Pi" en los que la parte de intraprediccion ha llevado a cabo el proceso de
suavizado como pixeles de referencia en el momento de generar una imagen de prediccion intermedia de la
particion Pi", al igual que en un caso en el que se lleva a cabo un proceso de suavizado sobre una imagen de
referencia en el momento de una intraprediccién en un bloque de 8x8 pixeles en MPEG-4 AVC/H.264 explicado
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anteriormente, la parte de intraprediccién 4 puede llevar a cabo un proceso de filtrado sobre una imagen de
prediccidon intermedia similar al mostrado en el ejemplo mencionado anteriormente. Por otra parte, debido a que
existe una superposicién entre el efecto del proceso de suavizado sobre los pixeles de referencia en el momento
de generar una imagen de prediccién intermedia y el efecto del proceso de filtrado sobre la imagen de prediccion
intermedia, existe un caso en el que incluso si se usan ambos procesos simultaneamente, solo se produce una
mejora muy pequefia del rendimiento en comparacién con un caso en el que se lleva a cabo uno de los
procesos. Por lo tanto, en un caso en el que se da importancia a la reduccion de la complejidad computacional, la
parte de intraprediccion se puede construir de tal manera que no se lleve a cabo el proceso de filtrado en la
imagen de prediccién intermedia de la particion Pi" para la cual la parte de intraprediccion ha llevado a cabo el
proceso de suavizado sobre los pixeles de referencia en el momento de generar la imagen de prediccion
intermedia. Por ejemplo, puede darse un caso en el que cuando se lleva a cabo el proceso de filtrado sobre la
imagen de prediccién intermedia, la parte de intraprediccién solo lleva a cabo el proceso de filtrado sobre una
prediccion de promedio, como se muestra en la tabla de la fig. 19, mientras que cuando se lleva a cabo el
proceso de suavizado sobre los pixeles de referencia en el momento de generar la imagen de prediccion
intermedia, la parte de intraprediccion lleva a cabo el proceso de suavizado haciendo referencia a la tabla, como
se muestra en la fig. 20, que muestra que solo predicciones direccionales especificas estan sujetas al proceso de
suavizado. En la fig. 20, '1' muestra que se lleva a cabo el proceso de suavizado y '0' muestra que no se lleva a
cabo el proceso de suavizado.

La parte de intraprediccidn proporciona el parametro de intraprediccion usado para la generacién de la imagen
de intraprediccién Pi a la parte de codificacién de longitud variable 13 para multiplexarlos en un flujo de bits. La
parte de intraprediccién también lleva a cabo un proceso de intraprediccién en base al parametro de
intraprediccion (modo de intraprediccién) en cada una de las sefiales de diferencia de color de la particion Pi" de
acuerdo con el mismo procedimiento de acuerdo con el cual la parte de intraprediccidn lleva a cabo el proceso de
intraprediccion sobre la sefial de luminancia, y proporciona a la parte de codificacién de longitud variable 13 los
parametros de intraprediccion usados para la generacién de la imagen de intraprediccion. La parte de
intraprediccion se puede construir de tal manera que se lleve a cabo el proceso de filtrado explicado
anteriormente para la intraprediccién de cada una de las sefiales de diferencia de color de la misma manera que
la parte de intraprediccion lo hace para la sefial de luminancia, o de tal manera que no se lleve a cabo el proceso
de filtrado explicado anteriormente para la intraprediccién de cada una de las sefiales de diferencia de color.

A continuacién, se explicara el procesamiento llevado a cabo por el dispositivo de descodificacion de imagenes
en movimiento mostrado en la fig. 2. Cuando recibe el flujo de bits desde el dispositivo de codificaciéon de
imagenes de la fig. 1, la parte de descodificacién de longitud variable 51 lleva a cabo un proceso de
descodificacién de longitud variable en el flujo de bits para descodificar informaciéon que tiene un tamafio de
cuadro en unidades de una secuencia que consiste en uno o mas cuadros de imagenes 0 en unidades de una
imagen (etapa ST21 de la fig. 4). La parte de descodificacidon de longitud variable 51 determina un tamafio
maximo de cada uno de los bloques de codificacién, que es una unidad a procesar en un momento en el que se
lleva a cabo un proceso de intraprediccion (proceso de prediccién intracuadro) o un proceso de prediccidon con
compensacidén de movimiento (proceso de prediccién intercuadro) de acuerdo con el mismo procedimiento que el
que usa la parte de control de codificacién 1 mostrada en la fig. 1, y también determina un limite superior en el
numero de capas jerarquicas en una jerarquia en la que cada uno de los bloques de codificacion que tiene el
tamafio maximo se divide jerarquicamente en bloques (etapa ST22). Por ejemplo, cuando el tamafio maximo de
cada uno de los bloques de codificacién se determina de acuerdo con la resolucion de la imagen de entrada en el
dispositivo de codificacién de imagenes, la parte de descodificacion de longitud variable determina el tamafio
maximo de cada uno de los bloques de codificacion en base a la informacién de tamafio de cuadro que la parte
de descodificacion de longitud variable ha descodificado previamente. Cuando la informacion que muestra tanto
el tamafio maximo de cada uno de los bloques de codificacidon como el limite superior del nimero de capas
jerarquicas se multiplexa en el flujo de bits, la parte de descodificacién de longitud variable se refiere a la
informacidn que se adquiere al descodificar el flujo de bits.

Dado que la informacion que muestra el estado de la division de cada uno de los blogues de codificacion BP que
tiene el tamafio méaximo esta incluida en el modo de codificacion m(B°) del bloque de codificacion B° que tiene el
tamafio maximo que se multiplexa en el flujo de bits, la parte de descodificacion de longitud variable 51
especifica cada uno de los bloques de codificacién B" en los que la imagen se divide jerarquicamente
descodificando el flujo de bits para adquirir el modo de codificacion m(B°) del bloque de codificacion B° que tiene
el tamafio maximo que se multiplexa en el flujo de bits (etapa ST23). Después de especificar cada uno de los
bloques de codificaciéon B", la parte de descodificacién de longitud variable 51 descodifica el flujo de bits para
adquirir el modo de codificacién m(B") del bloque de codificacién B" para especificar cada particion P " que
pertenece al bloque de codificacién B" en base a la informacion acerca de la particién Pi" que pertenece al modo
de codificacién m(B"). Después de especificar cada particién Pi" que pertenece al bloque de codificacién B", la
parte de descodificacion de longitud variable 51 descodifica los datos codificados para adquirir los datos
comprimidos, el modo de codificacion, los parametros de codificacion de error de prediccién y el parametro de
intraprediccion/parametro de interprediccion para cada particién Pi" (etapa ST24).

Mas especificamente, cuando el modo de codificacion m(B") asignado al bloque de codificacién B" es un modo
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de intracodificacion, la parte de descodificacién de longitud variable descodifica los datos codificados para
adquirir el parametro de intraprediccion para cada particion Pi " que pertenece al bloque de codificacion. Por el
contrario, cuando el modo de codificacion m(B") asignado al bloque de codificacién B" es un modo de
intercodificacion, la parte de descodificacién de longitud variable descodifica los datos codificados para adquirir
los pardametros de interprediccién para cada particidon P " que pertenece al bloque de codificacion. La parte de
descodificacién de longitud variable divide ademéas cada particién, que es una unidad de prediccion, en una o
mas particiones, que son una unidad de proceso de transformacién, en base a la informacién de tamafio de
bloque de transformada incluida en los parametros de codificacion de error de prediccién, y descodifica los datos
codificados de cada particién de las una o mas particiones, que son una unidad de proceso de transformacién,
para adquirir los datos comprimidos (coeficientes de transformada sobre los que se lleva a cabo la
transformacion y la cuantificacién) de la particion.

Cuando el modo de codificacion m(B") de la particién Pi " que pertenece al bloque de codificacién B", que se
especifica mediante |la parte de descodificacion de longitud variable 51, es un modo de intracodificacion (etapa
ST25), el conmutador de seleccion 52 proporciona a la parte de intraprediccién 53 los parametros de
intrapredicciéon que recibe desde la parte de descodificacion de longitud variable 51. Por el contrario, cuando el
modo de codificacién m(B") de la particidon Pi" es un modo de intercodificacién (etapa ST25), el conmutador de
seleccion proporciona a la parte de prediccién con compensacién de movimiento 54 los parametros de
interprediccion que recibe desde la parte de descodificacion de longitud variable 51.

Cuando recibe el parametro de intraprediccion desde el conmutador de seleccion 52, la parte de intraprediccién
53 lleva a cabo un proceso de prediccién intracuadro en la particion P " del bloque de codificacién B" para
generar una imagen de intraprediccion Pi" usando una sefial de imagen ya descodificada en el cuadro en base al
parametro de intraprediccion (etapa ST26), como la parte de intraprediccién 4 mostrada en la fig. 1. Después de
generar la imagen de intraprediccion Pi" mencionada anteriormente, la parte de intrapredicciéon 53 selecciona un
filtro de entre uno o mas filtros, que se preparan de antemano, de acuerdo con los estados de los diversos
parametros que se conocen en el momento de generar la imagen de intraprediccién Pi " mencionada
anteriormente usando el mismo procedimiento que el que usa la parte de intraprediccién 4 mostrada en la fig. 1,
y lleva a cabo un proceso de filtrado en la imagen de intraprediccion Pi" usando el filtro y establece la imagen de
intraprediccién Pi" en la que la parte de intraprediccién ha llevado a cabo el proceso de filtrado como imagen de
intraprediccion final. Mas especificamente, la parte de intraprediccién selecciona un filtro usando los mismos
parametros que los que la parte de intraprediccién 4 usa para la seleccion de filtro y usando el mismo
procedimiento que el procedimiento de seleccion de filtro que usa la parte de intraprediccion 4, y lleva a cabo el
proceso de filtrado en la imagen de intraprediccion. Por ejemplo, en un caso en el que la parte de intraprediccién
4 pone el caso de no llevar a cabo el proceso de filtrado en correspondencia con el indice de filtro de O, y
ademas pone cuatro filtros que se preparan de antemano en correspondencia con los indices de filtro de 1 a 4
respectivamente, y lleva a cabo el proceso de filtrado haciendo referencia a la tabla mostrada en la fig. 13, la
parte de intraprediccion 53 se construye de tal manera que también define los mismos filtros e indices de filtro
que los que se usan en la parte de intraprediccién 4, y lleva a cabo una seleccién de filtro de acuerdo con el
tamafio de la particién Pi " y el indice que muestra un modo de intraprediccién que es un parametro de
intraprediccion haciendo referencia a la tabla mostrada en la fig. 13 y lleva a cabo el proceso de filtrado.

Ademas, en un caso en €l que se prepara una tabla para definir un filtro que se usa para cada combinacién de
parametros y la parte de intraprediccién implementa la conmutacién entre filtros haciendo referencia a la tabla,
como se muestra en el ejemplo mencionado anteriormente, la parte de intraprediccion se construye de tal
manera que descodifique el indice de tabla de seleccién de filtro 100 como informacién de cabecera en una
forma como la que se muestra en cualquiera de las figs. 15 a 18, seleccione la tabla mostrada por el indice de
tabla de seleccién de filtro descodificado 100 a partir del mismo grupo de tablas que el que usa el dispositivo de
codificaciéon de imagenes en movimiento, estando preparado de antemano el grupo de tablas, y seleccione un
filtro haciendo referencia a la tabla.

Cuando recibe los parametros de interprediccion desde el conmutador de seleccién 52, la parte de prediccién
con compensacion de movimiento 54 lleva a cabo un proceso de prediccion con compensacidén de movimiento en
la particién P;" del bloque de codificacidon B" para generar una imagen de interprediccién Pi" usando uno o mas
cuadros de imagenes de referencia almacenados en la memoria de cuadros de prediccidon con compensacion de
movimiento 59 en base a los parametros de interprediccion (etapa ST27).

La parte de cuantificacion inversa/transformacion inversa 55 cuantifica de manera inversa los datos comprimidos
asociados al bloque de codificacion, que recibe desde la parte de descodificacion de longitud variable 51, usando
el parametro de cuantificacion incluido en los parametros de codificacién de error de prediccién que recibe desde
la parte de descodificacién de longitud variable 51, y lleva a cabo un proceso de transformacién inversa (por
ejemplo, una DCT inversa (transformada discreta del coseno inversa) o un proceso de transformacion inversa, tal
como una transformada KL inversa) en los datos comprimidos cuantificados de manera inversa de este modo en
unidades de un bloque que tiene el tamafio de bloque de transformada incluido en los parametros de codificacion
de error de prediccion, y proporciona los datos comprimidos en los que la parte de cuantificacién
inversaftransformacién inversa ha llevado a cabo el proceso de transformacion inversa a la parte de adicidén 56
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como una sefial de error de prediccién descodificada (sefial que muestra una imagen de diferencia
precomprimida) (etapa ST28).

Cuando recibe la sefial de error de prediccién descodificada desde la parte de cuantificacién
inversaftransformacién inversa 55, la parte de adicion 56 genera una imagen descodificada afiadiendo la sefial
de error de prediccidon descodificada y la sefial de prediccién que muestra la imagen de prediccién generada por
la parte de intraprediccidn 53 o la parte de prediccidon con compensacién de movimiento 54 y almacena una sefial
de imagen descodificada que muestra la imagen descodificada en la memoria 57 para la intraprediccidn, y
también proporciona la sefial de imagen descodificada a la parte de filtro de bucle 58 (etapa ST29).

El dispositivo de descodificacién de imagenes en movimiento lleva a cabo repetidamente los procesos de las
etapas ST23 a ST29 hasta que el dispositivo de descodificacion de imagenes en movimiento completa el
procesamiento en todos los bloques de codificacion B" en el que se divide la imagen jerarquicamente (etapa
ST30). Cuando recibe la sefial de imagen descodificada desde la parte de adicién 56, la parte de filtro de bucle
58 compensa una distorsion de codificacién incluida en la sefial de imagen descodificada local, y almacena la
imagen descodificada mostrada por la sefial de imagen descodificada en la que la parte de filtro de bucle realiza
la compensacion de distorsién de codificacién en la memoria de cuadros de prediccidon con compensacion de
movimiento 59 como una imagen de referencia (etapa ST31). La parte de filtro de bucle 58 puede llevar a cabo el
proceso de filtrado para cada bloque de codificacién que tenga el tamafio maximo de la sefial de imagen
descodificada local que recibe desde la parte de adicidon 56 o cada bloque de codificacion. Como alternativa,
después de que se proporciona la sefial de imagen descodificada local correspondiente a todos los
macroblogques de una pantalla, la parte de filtro de bucle puede llevar a cabo el proceso de filtrado en todos los
macrobloques de la pantalla a la vez.

Como se puede observar a partir de la descripcién anterior, debido a que la parte de intraprediccion 4 del
dispositivo de codificacién de imagenes en movimiento esta construida de tal manera que, cuando se lleva a
cabo un proceso de prediccidon intracuadro para generar una imagen de intraprediccién usando una sefial de
imagen ya codificada en un cuadro, selecciona un filtro de entre uno o mas filtros que se preparan de antemano
de acuerdo con los estados de varios parametros asociados a la codificacion de un blogue objetivo a filtrar y lleva
a cabo un proceso de filtrado en una imagen de prediccion usando el filtro, se proporciona la ventaja de poder
reducir los errores de prediccién que se producen a nivel local, lo que puede mejorar de este modo la calidad de
la imagen.

Ademas, debido a que la parte de intraprediccién 4 esté construida de tal manera que selecciona un filtro
teniendo en cuenta al menos uno de los siguientes parametros: (1) el tamafio de la particion Pi" (i "xm; "); (2) el
parametro de cuantificacion incluido en los parametros de codificacion de error de prediccidn; (3) la distancia
entre el grupo de pixeles ya codificados que se usan en el momento de generar la imagen de prediccién
intermedia y el pixel objetivo a filtrar; y (4) el valor de indice que indica el modo de intraprediccion en el momento
de generar la imagen de prediccidn intermedia, se proporciona la ventaja de evitar que se produzca un error de
prediccion local cuando, por ejemplo, un borde de la imagen a codificar se distorsiona ligeramente en una
conformacion no lineal o se produce un ligero desplazamiento en el angulo de un borde en la imagen a codificar
cuando se lleva a cabo una prediccién direccional, y de evitar que se produzca un error de prediccion en un limite
entre blogues debido a una pérdida de la continuidad con la sefial de un pixel ya codificado contiguo a la
particion cuando se lleva a cabo una prediccion de promedio, o que puede mejorar de este modo la eficacia de
prediccion.

Debido a que la parte de intraprediccion 53 del dispositivo de descodificacidon de imagenes en movimiento esta
construida de tal manera que, cuando se lleva a cabo un proceso de prediccién intracuadro para generar una
imagen de intraprediccién usando una sefial de imagen ya descodificada en un cuadro, selecciona un filtro de
entre uno o mas filtros que se preparan de antemano de acuerdo con los estados de varios parametros
asociados a la descodificacion de un blogue objetivo que se va a filtrar, y lleva a cabo un proceso de filtrado en
una imagen de prediccion usando el filtro, se proporciona la ventaja de reducir los errores de prediccidon que se
producen a nivel local mientras se hace posible que el dispositivo de descodificacion de imagenes en movimiento
también genere la misma imagen de intraprediccién que la generada por el dispositivo de codificacién de
imagenes en movimiento.

Ademas, debido a que la parte de intraprediccion 53 esta construida de tal manera que selecciona un filtro
teniendo en cuenta al menos uno de los siguientes parametros: (1) el tamafio de la particion Pi" (Ii "xmi "); (2) el
parametro de cuantificacion incluido en los parametros de codificacion de error de prediccidn; (3) la distancia
entre el grupo de pixeles ya codificados que se usan en el momento de generar la imagen de prediccién
intermedia y el pixel objetivo a filtrar; y (4) el valor de indice que indica el modo de intraprediccion en el momento
de generar la imagen de prediccidn intermedia, se proporciona la ventaja de evitar que se produzca un error de
prediccion local cuando, por ejemplo, un borde de la imagen a codificar se distorsiona ligeramente en una
conformacion no lineal o se produce un ligero desplazamiento en el angulo de un borde en la imagen a codificar
cuando se lleva a cabo una prediccién direccional, y de evitar que se produzca un error de prediccion en un limite
entre blogues debido a una pérdida de la continuidad con la sefial de un pixel ya codificado contiguo a la
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particién cuando se lleva a cabo una prediccidon de promedio, lo que puede mejorar de este modo la eficacia de
prediccion, asi como otra ventaja de hacer posible que el dispositivo de descodificacidon de imagenes en
movimiento también genere la misma imagen de intraprediccion que la generada por el dispositivo de
codificaciéon de imagenes en movimiento.

Aunque anteriormente se muestra como una alternativa el ejemplo en el que la parte de intraprediccién 4
selecciona un filtro de acuerdo con los estados de varios parametros asociados a la codificacion de un bloque
objetivo a filtrar de entre uno o mas filtros que se preparan de antemano, y lleva a cabo un proceso de filtrado en
una imagen de prediccidn usando el filtro cuando se lleva a cabo un proceso de prediccidon intracuadro para
generar una imagen de intraprediccion usando una sefial de imagen ya codificada en un cuadro, se puede
disefiar un filtro de Wiener, que no pertenece a presente invencion, que minimiza la suma de errores cuadraticos
entre un bloque de codificaciéon y una imagen de prediccién y, cuando el uso de este filtro de Wiener incrementa
el grado de reduccidn de los errores de prediccién en comparacién con el uso del filtro que se ha seleccionado
de entre uno o mas filtros que se preparan de antemano, el proceso de filtrado se puede llevar a cabo en la
imagen de prediccion usando el filtro de Wiener mencionado anteriormente, en lugar del filtro que se ha
seleccionado. A continuacién en el presente documento, se explicaran los procesos de forma concreta.

Cada una de las partes de intraprediccion 4 y 53 esta construida de tal manera que selecciona un filtro de entre
uno o mas filtros que se preparan de antemano de acuerdo con los estados de varios parametros asociados a la
codificaciéon de un bloque objetivo a filtrar. Si bien cada una de las partes de intraprediccion puede seleccionar un
filtro apropiado entre los uno 0 mas candidatos de seleccion teniendo en cuenta los cuatro parametros (1) a (4),
cada una de las partes de intraprediccion no puede llevar a cabo un "filtrado éptimo" cuando hay un filtro éptimo
distinto de los uno o mas candidatos de seleccion. Este modo de realizacion 2 esta caracterizado por que
mientras un dispositivo de codificacién de imagenes en movimiento disefia un filtro optimo para cada imagen y
lleva a cabo un proceso de filtrado, y también codifica los coeficientes de filtro del filtro, etc., un dispositivo de
descodificacién de imagenes en movimiento descodifica los coeficientes de filtro, etc., y lleva a cabo un proceso
de filtrado usando el filtro.

Una parte de intraprediccion 4 del dispositivo de codificacion de imagenes en movimiento lleva a cabo un
proceso de prediccidn intracuadro en cada particidon Pi " de cada bloque de codificacién B" para generar una
imagen de intraprediccion P;", tal y como queda expuesto anteriormente. La parte de intraprediccién 4 también
selecciona un filtro de entre uno o mas filtros que se preparan de antemano de acuerdo con los estados de varios
parametros asociados a la codificacion de un blogque objetivo a filtrar usando el mismo procedimiento que la parte
de intraprediccion de acuerdo con lo establecido anteriormente, y lleva a cabo un proceso de filtrado en la
imagen de intraprediccion Pi " usando este filtro. Después de determinar los parametros de intraprediccién para
cada uno de todos los bloques de codificacion B" en la imagen, para cada area en la que se usa un filtro idéntico
dentro de la imagen (teniendo cada area el mismo indice de filtro), la parte de intraprediccién 4 disefia un filtro de
Wiener que minimiza la suma de errores cuadraticos entre la imagen de entrada en el area y la imagen de
intraprediccion (error cuadratico medio en el area objetivo).

Los coeficientes de filtro w del filtro de Wiener se pueden determinar a partir de una matriz de autocorrelacién
Rss de una sefial de imagen de prediccién intermedia s', y una matriz de correlacion cruzada Rss de la sefial de
imagen de entrada s y la sefial de imagen de prediccién intermedia s' de acuerdo con la siguiente ecuacién (4).
El tamafio de las matrices Rss ¥ Rss corresponde al nimero de tomas de filtro determinadas.

WeRL-R_ (4

Después de disefiar el filtro de Wiener, la parte de intraprediccién 4 expresa la suma de errores cuadraticos en el
area objetivo para el disefio de filtro en caso de llevar a cabo un proceso de filtrado usando el filtro de Wiener
como D1, la cantidad de cédigo en el momento de codificar informacion (por ejemplo, coeficientes de filtro)
asociada al filtro de Wiener como R1, y la suma de errores cuadraticos en el area objetivo para el disefio de filtro
en caso de llevar a cabo un proceso de filtrado usando un filtro que se selecciona usando el mismo
procedimiento que el mostrado anteriormente como D2 y, a continuacion, verifica si se establece o no la
siguiente ecuacién (5).

Di+h-R1 <02 {5}
donde A es una constante.
Cuando se establece la ecuacién (5), la parte de intraprediccion 4 lleva a cabo un proceso de filtrado usando el
filtro de Wiener en lugar de un filtro que se selecciona usando el mismo procedimiento que el mostrado

anteriormente.

Por el contrario, cuando no se establece la ecuacion (5), la parte de intraprediccién lleva a cabo un proceso de
filtrado usando un filtro que la parte de intraprediccion selecciona usando el mismo procedimiento que el
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mostrado anteriormente. Aunque la parte de intraprediccion lleva a cabo la evaluacion usando las sumas de los
errores cuadraticos D1 y D2, esto, que no pertenece a la invencion, no se limita a este ejemplo. De forma
alternativa, la parte de intraprediccion puede llevar a cabo la evaluaciéon usando medidas que muestren otros
valores de distorsion de prediccion, tal como las sumas de los valores absolutos de los errores, en lugar de las
sumas de los errores cuadraticos D1y D2.

Cuando lleva a cabo un proceso de filtrado usando el filtro de Wiener, la parte de intraprediccién 4 requiere
informacion de actualizacién de filtro que muestra los coeficientes de filtro del filtro de Wiener e indices que
indican cada uno un filtro correspondiente que es reemplazado por el filtro de Wiener. Mas especificamente,
cuando el numero de filtros que se pueden seleccionar en el proceso de filtrado usando parametros de seleccidn
de filtro se expresa como L y se asignan a los filtros indices que oscilan de cero a L-1 respectivamente, cuando
se usa el filtro de Wiener disefiado para cada indice, es necesario codificar un valor de "1" para el indice como
informacion de actualizacion de filtro, mientras que cuando se usa un filtro preparado para cada indice, es
necesario codificar un valor de "0" para el indice como informacion de actualizacion de filtro. Una parte de
codificacién de longitud variable 13 codifica en longitud variable la informacién de actualizacién de filtro que
recibe desde la parte de intraprediccion 4 y multiplexa datos codificados de la informacion de actualizacién de
filtro en un flujo de bits.

Aunque en este modo de realizacion, que no forma parte de la invencion, se muestra el ejemplo de disefio de un
filtro de Wiener que minimiza el error cuadratico medio entre la imagen de entrada y una imagen de prediccion en
cada éarea para la que se usa un filtro idéntico dentro de una imagen para el area, un filtro de Wiener que
minimice el error cuadratico medio entre la imagen de entrada y una imagen de prediccién en cada area para la
que se usa un filtro idéntico se puede disefiar para cada una de otras areas especificas, cada una de las cuales
no es unaimagen. Por ejemplo, el disefio mencionado anteriormente de un filtro de Wiener solo se puede llevar a
cabo para una determinada imagen especifica 0 solo cuando se satisface una condicion especifica (por ejemplo,
solo para una imagen a la que se afiade una funcién de deteccién de cambio de escena y en la que se detecta
un cambio de escena).

Una parte de descodificacion de longitud variable 51 de un dispositivo de descodificacién de imagenes en
movimiento descodifica en longitud variable los datos codificados multiplexados en el flujo de bits para adquirir la
informacion de actualizacion de filtro. Una parte de intraprediccién 53 lleva a cabo un proceso de prediccién
intracuadro en cada particion Pi" de cada bloque de codificaciéon B" para generar una imagen de intraprediccion
Pin tal y como queda expuesto anteriormente. Cuando recibe la informacién de actualizacion de filtro desde la
parte de descodificacién de longitud variable 51, la parte de intraprediccion 53 consulta la informacién de
actualizacién de filtro para verificar si hay 0 no una actualizacion del filtro indicado por el indice correspondiente.

Cuando, a partir del resultado de la verificacidon, determina que el filtro para un area determinada se reemplaza
por un filtro de Wiener, la parte de intraprediccién 53 lee los coeficientes de filtro del filtro de Wiener que estan
incluidos en la informacién de actualizacién de filtro para especificar el filtro de Wiener, y lleva a cabo un proceso
de filtrado en la imagen de intraprediccién Pi" usando el filtro de Wiener. Por el contrario, en un area en la que no
se reemplaza ningun filtro por un filtro de Wiener, la parte de intraprediccién selecciona un filtro usando el mismo
procedimiento que la parte de intraprediccién de acuerdo con lo expuesto anteriormente y lleva a cabo un
proceso de filtrado en la imagen de intraprediccion Pi" usando el filtro.

Como se desprende de la descripcion anterior, debido a que el dispositivo de codificacién de imagenes en
movimiento, que no pertenece a la invencién, esta construido de tal manera que se disefia un filtro de Wiener
que minimiza la suma de errores cuadraticos entre un bloque de codificaciéon y una imagen de prediccién, v,
cuando el uso de este filtro de Wiener incrementa el grado de reduccién de errores de prediccidon en comparacién
con el uso de un filtro que se selecciona de entre uno o mas filtros que se preparan de antemano, se lleva a cabo
un proceso de filtrado en la imagen de prediccion usando el filtro de Wiener, en lugar del filtro seleccionado, se
proporciona la ventaja de poder reducir aun mas los errores de prediccién que se producen a nivel local en
comparacién con lo establecido anteriormente.

Aplicabilidad industrial

La presente invencién es adecuada para un dispositivo de codificacion de imagenes en movimiento que tiene
que codificar una imagen en movimiento con un alto grado de eficacia, y también es adecuada para un
dispositivo de descodificacion de imagenes en movimiento que tiene que descodificar una imagen en movimiento
codificada con un alto grado de eficacia.

Explicaciéon de nimeros de referencia
1 parte de control de codificacion (unidad de control de codificacidon), 2 parte de divisién en bloques (unidad de
division en bloques), 3 conmutador de seleccién (unidad de intraprediccién y unidad de prediccion con

compensacién de movimiento), 4 parte de intraprediccion (unidad de intraprediccién), 5 parte de prediccién con
compensacién de movimiento (unidad de prediccién con compensacion de movimiento), 6 parte de sustraccién
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(unidad de generacidn de imagen de diferencia), 7 parte de transformacion/cuantificacion (unidad de compresién
de imagen), 8 parte de cuantificacién inversa/transformacién inversa, 9 parte de adicién, 10 memoria de
intraprediccion, 11 parte de filtrado de bucle, 12 memoria de cuadros de prediccion con compensacién de
movimiento, 13 parte de codificacién de longitud variable (unidad de codificacion de longitud variable), 31 parte
de descodificacion de longitud variable (unidad de descodificacién de longitud variable), 52 conmutador de
seleccion (unidad de intraprediccion y unidad de prediccién con compensacion de movimiento), 53 parte de
intraprediccion (unidad de intraprediccién), 54 parte de prediccion con compensacion de movimiento (unidad de
prediccidon con compensacion de movimiento), 55 parte de cuantificacién inversaftransformacién inversa (unidad
de generacioén de imagen de diferencia), 56 parte de adicion (unidad de generacion de imagen descodificada), 57
memoria de intraprediccion, 58 parte de filtrado de bucle, 12 memoria de cuadros de prediccion con
compensacién de movimiento, 100 indice de tabla de seleccidon de filtro.
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REIVINDICACIONES
1. Un dispositivo de codificacion de imagenes en movimiento, que comprende:

una unidad de intraprediccién para, cuando un modo de codificacién correspondiente a uno de los bloques de
codificacién en los que se divide una imagen de entrada es un modo de intracodificacion, llevar a cabo un
proceso de intraprediccion en cada bloque de codificacion, que es una unidad a procesar para generar una
imagen de prediccion, en el que

cada bloque de codificacion (B") se divide en una o mas particiones (pi");
cuando la unidad de intraprediccién lleva a cabo una prediccién de promedio, la unidad de intraprediccion

en primer lugar genera una imagen de prediccién intermedia que consiste en valores predichos usando el
promedio de pixeles contiguos de una particién superior contigua a la particién (pi") y pixeles contiguos de una
particién izquierda contigua a la particion como cada uno de los valores predichos de todos los pixeles de la
particién,

y, a continuacion, lleva a cabo un proceso de filtrado en cada pixel de la imagen de prediccién intermedia,
usando el proceso de filtrado la imagen de prediccion intermedia y,

en el que en un momento de llevar a cabo el proceso de filtrado usando la imagen de prediccion intermedia
generada usando la prediccion de promedio,

la unidad de intraprediccién:

en un caso donde el pixel esta localizado en la esquina superior izquierda (regién A) de la particion, lleva a cabo
el proceso de filtrado en el pixel de acuerdo con la siguiente ecuacion § (po) = 1/2s (po) +1/4s (p1) +1/4s (p2),
donde po es el pixel objetivo a filtrar, p1 es un pixel de referencia localizado a la izquierda de po, P2 es un pixel de
referencia por encima de po, ¥ s (pn) muestra el valor de luminancia del pixel de referencia pn, N=0, 1 0 2, § (po)
muestra un valor de luminancia del pixel objetivo po a filtrar en el que se ha llevado a cabo el proceso de filtrado;

en un caso donde los pixeles estan localizados en el extremo superior (region B) de la particién, excepto el pixel
en la esquina superior izquierda (regién A), lleva a cabo el proceso de filtrado en los pixeles de acuerdo con la
siguiente ecuacion § (po)=3/4s (po) +1/4s (p2), donde po es el pixel objetivo a filtrar, p2 es un pixel de referencia
por encima de po, ¥ s (pn) muestra el valor de luminancia del pixel de referencia pn, N=0 0 2, § (po) muestra un
valor de luminancia del pixel objetivo po a filtrar en el que se ha llevado a cabo el proceso de filtrado;

en un caso donde los pixeles estan localizados en el extremo izquierdo (regién C) de la particidon, excepto el pixel
en la esquina superior izquierda (regidon A), lleva a cabo el proceso de filtrado en los pixeles de acuerdo con la
siguiente ecuacion § (po)=3/4s (po)+1/4s (p1), donde po es el pixel objetivo que a filtrar, p1 es un pixel de
referencia a la izquierda de po, ¥y s (pn) muestra el valor de luminancia del pixel de referencia pn, n=0 0 1, § (po)
muestra un valor de luminancia del pixel objetivo Po a filtrar en el que se ha llevado a cabo el proceso de filtrado;

en un caso donde los pixeles estan localizados en regiones distintas a la esquina superior izquierda (region A) de
la particién, el extremo superior (regién B) de la particidon excepto el pixel en la esquina superior izquierda (regién
A)y el extremo izquierdo (regidn C) de la particion excepto el pixel en la esquina superior izquierda (regién A), no
se lleva a cabo ningun proceso de filtrado.

2. Un dispositivo de descodificacién de imagenes en movimiento, que comprende:

una unidad de intraprediccidon para, cuando un modo de codificacién asociado a un bloque de codificacién es un
modo de intracodificacidn, llevar a cabo un proceso de intraprediccion en cada bloque de codificacion, que es
una unidad a procesar para generar una imagen de prediccion, en el que

cada bloque de codificacion (B") se divide en una o mas particiones (pi");

cuando un parametro de intraprediccidn muestra una prediccion de promedio, la unidad de intraprediccidon

en primer lugar genera una imagen de prediccién intermedia que consiste en valores predichos usando el
promedio de pixeles contiguos de una particién superior contigua a la particién (pi") y pixeles contiguos de una
particién izquierda contigua a la particion como cada uno de los valores predichos de todos los pixeles de la
particién,

y, a continuacion, lleva a cabo un proceso de filtrado en cada pixel de la imagen de prediccién intermedia,

usando el proceso de filtrado la imagen de prediccion intermedia y,
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en el que en un momento de llevar a cabo el proceso de filtrado usando la imagen de prediccién intermedia
generada usando la prediccion de promedio,

la unidad de intraprediccién:

en un caso donde el pixel esta localizado en la esquina superior izquierda (regién A) de la particion, lleva a cabo
el proceso de filtrado en el pixel de acuerdo con la siguiente ecuacion § (po)=1/2s (po) +1/4s (p1) +1/4s (p2),
donde po es el pixel objetivo a filtrar, p1 es un pixel de referencia localizado a la izquierda de po, p2 es un pixel de
referencia por encima de po, ¥ s (pn) muestra el valor de luminancia del pixel de referencia pn, n=0, 1 0 2, § (po)
muestra un valor de luminancia del pixel objetivo po a filtrar en el que se ha llevado a cabo el proceso de filtrado;

en un caso donde los pixeles estan localizados en el extremo superior (region B) de la particién, excepto el pixel
en la esquina superior izquierda (regién A), lleva a cabo el proceso de filtrado en los pixeles de acuerdo con la
siguiente ecuacion § (po)=3/4s (po) +1/4s (p2), donde po es el pixel objetivo a filtrar, p2 es un pixel de referencia
por encima de po, ¥ s (pn) muestra el valor de luminancia del pixel de referencia pn, N=0 0 2, § (po) muestra un
valor de luminancia del pixel objetivo po a filtrar en el que se ha llevado a cabo el proceso de filtrado;

en un caso donde los pixeles estan localizados en el extremo izquierdo (regién C) de la particidon, excepto el pixel
en la esquina superior izquierda (regidon A), lleva a cabo el proceso de filtrado en los pixeles de acuerdo con la
siguiente ecuacion § (po)=3/4s (po) +1/4s (p1), donde po es el pixel objetivo que a filtrar, p1 es un pixel de
referencia a la izquierda de po, ¥y s (pn) muestra el valor de luminancia del pixel de referencia pn, n=0 0 1, § (po)
muestra un valor de luminancia del pixel objetivo po a filtrar en el que se ha llevado a cabo el proceso de filtrado;

en un caso donde los pixeles estan localizados en regiones distintas a la esquina superior izquierda (regién A) de
la particién, el extremo superior (regién B) de la particidon excepto el pixel en la esquina superior izquierda (regién
A)y el extremo izquierdo (regidn C) de la particion excepto el pixel en la esquina superior izquierda (regién A), no
se lleva a cabo ningun proceso de filtrado.

3. Un procedimiento de codificacién de imagenes en movimiento, que comprende:

una etapa de procesamiento de intraprediccidon para, cuando un modo de codificacidon correspondiente a uno de
los bloques de codificacién en los que se divide una imagen de entrada es un modo de intracodificacion, llevar a
cabo un proceso de intraprediccidn en cada bloque de codificacion, que es una unidad a procesar para generar
una imagen de prediccidn, en el que

cada bloque de codificacion (B") se divide en una o mas particiones (pi");

cuando la etapa de procesamiento de intraprediccion lleva a cabo una prediccion de promedio, la etapa de
procesamiento de intraprediccion lleva a cabo

en primer lugar, la generacién de una imagen de prediccion intermedia que consiste en valores predichos usando
el promedio de pixeles contiguos de una particidon superior contigua a la particion (pi") y pixeles contiguos de una
particién izquierda contigua a la particion como cada uno de los valores predichos de todos los pixeles de la
particién,

y, a continuacion, un proceso de filtrado en cada pixel de la imagen de prediccion intermedia, usando el proceso
de filtrado la imagen de prediccién intermedia vy,

en el que en un momento de llevar a cabo el proceso de filtrado usando la imagen de prediccion intermedia
generada usando la prediccion de promedio,

la etapa de procesamiento de intraprediccion incluye:

en un caso donde el pixel esta localizado en la esquina superior izquierda (regién A) de la particion, lleva a cabo
el proceso de filtrado en el pixel de acuerdo con la siguiente ecuacion § (po)=1/2s (po) +1/4s (p1) +1/4s (p2),
donde po es el pixel objetivo a filtrar, p1 es un pixel de referencia localizado a la izquierda de po, p2 es un pixel de
referencia por encima de po, ¥ s (pn) muestra el valor de luminancia del pixel de referencia pn, n=0, 1 0 2, § (po)
muestra un valor de luminancia del pixel objetivo p0 a filtrar en el que se ha llevado a cabo el proceso de filtrado;

en un caso donde los pixeles estan localizados en el extremo superior (region B) de la particién, excepto el pixel
en la esquina superior izquierda (regién A), lleva a cabo el proceso de filtrado en los pixeles de acuerdo con la
siguiente ecuacién § (po)=3/4s (po) +1/4s (p2), donde po es el pixel objetivo que a filtrar, p2 es un pixel de
referencia por encima de po, ¥y s (pn) muestra el valor de luminancia del pixel de referencia pn, n=0 0 2, § (po)
muestra un valor de luminancia del pixel objetivo po a filtrar en el que se ha llevado a cabo el proceso de filtrado;
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en un caso donde los pixeles estan localizados en el extremo izquierdo (regidn C) de la particidon, excepto el pixel
en la esquina superior izquierda (regidon A), lleva a cabo el proceso de filtrado en los pixeles de acuerdo con la
siguiente ecuacion § (po)=3/4s (po) +1/4s (p1), donde po es el pixel objetivo que a filtrar, p1 es un pixel de
referencia a la izquierda de po, ¥y s (pn) muestra el valor de luminancia del pixel de referencia pn, n=0 0 1, § (po)
muestra un valor de luminancia del pixel objetivo po a filtrar en el que se ha llevado a cabo el proceso de filtrado;

en un caso donde los pixeles estan localizados en regiones distintas a la esquina superior izquierda (regién A) de
la particién, el extremo superior (regién B) de la particidon excepto el pixel en la esquina superior izquierda (regién
A)y el extremo izquierdo (regidn C) de la particion excepto el pixel en la esquina superior izquierda (regién A), no
se lleva a cabo ningun proceso de filtrado.

4. Un procedimiento de descodificacion de imagenes en movimiento, que comprende:

una etapa de procesamiento de intraprediccidn para, cuando un modo de codificacidn asociado a un bloque de
codificacién es un modo de intracodificacién, llevar a cabo un proceso de intraprediccién en cada blogue de
codificacién, que es una unidad a procesar para generar una imagen de prediccion, en el que

cada bloque de codificacién (B") se divide en una o mas particiones (pi");

cuando un parametro de intraprediccidon muestra una prediccion de promedio, la etapa de procesamiento de
intraprediccion lleva a cabo en primer lugar una generacion de una imagen de prediccién intermedia que consiste
en valores predichos usando el promedio de pixeles contiguos en una particion superior contigua a la particion (pi
")y pixeles contiguos en una particion izquierda contigua a la particion como cada uno de los valores predichos
de todos los pixeles de la particién,

y, a continuacion, un proceso de filtrado en cada pixel de la imagen de prediccion intermedia, usando el proceso
de filtrado la imagen de prediccién intermedia vy,

en el que en un momento de llevar a cabo el proceso de filtrado usando la imagen de prediccion intermedia
generada usando la prediccion de promedio,

la etapa de procesamiento de intraprediccion incluye:

en un caso donde el pixel esta localizado en la esquina superior izquierda (regién A) de la particion, lleva a cabo
el proceso de filtrado en el pixel de acuerdo con la siguiente ecuacion § (po)=1/2s (po) +1/4s (p1) +1/4s (p2),
donde po es el pixel objetivo a filtrar, p1 es un pixel de referencia localizado a la izquierda de po, p2 es un pixel de
referencia por encima de po, ¥ s (pn) muestra el valor de luminancia del pixel de referencia pn, n=0, 1 0 2, § (po)
muestra un valor de luminancia del pixel objetivo po a filtrar en el que se ha llevado a cabo el proceso de filtrado;

en un caso donde los pixeles estan localizados en el extremo superior (region B) de la particién, excepto el pixel
en la esquina superior izquierda (regién A), lleva a cabo el proceso de filtrado en los pixeles de acuerdo con la
siguiente ecuacién § (po)=3/4s (po) +1/4s (p2), donde po es el pixel objetivo que a filtrar, p2 es un pixel de
referencia por encima de po, ¥y s (pn) muestra el valor de luminancia del pixel de referencia pn, n=0 0 2, § (po)
muestra un valor de luminancia del pixel objetivo po a filtrar en el que se ha llevado a cabo el proceso de filtrado;

en un caso donde los pixeles estan localizados en el extremo izquierdo (regién C) de la particidon, excepto el pixel
en la esquina superior izquierda (regidon A), lleva a cabo el proceso de filtrado en los pixeles de acuerdo con la
siguiente ecuacion § (po)=3/4s (po) +1/4s (p1), donde po es el pixel objetivo que a filtrar, p1 es un pixel de
referencia a la izquierda de po, ¥y s (pn) muestra el valor de luminancia del pixel de referencia pn, n=0 0 1, § (po)
muestra un valor de luminancia del pixel objetivo po a filtrar en el que se ha llevado a cabo el proceso de filtrado;

en un caso donde los pixeles estan localizados en regiones distintas a la esquina superior izquierda (regién A) de
la particién, el extremo superior (regién B) de la particidon excepto el pixel en la esquina superior izquierda (regién
A)y el extremo izquierdo (regidn C) de la particion excepto el pixel en la esquina superior izquierda (regién A), no
se lleva a cabo ningun proceso de filtrado.
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FIG.7
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FIG.11
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FIG.13

Indice de modo de Tamanio de particion [pixel]
intraprediccion 4x4 | 88 | 16x16 | 32x32 | 64x64
0 0 0 0 0 0
1 0 0 0 0 | 0
2 3 2 1 0
3 2 4 4 0 0
4 2 4 4 0 0
5 2 4 4 0 0
6 0 4 4 0 0
7 0 4 4 0 0
8 0 4 4 0
9 4 4 0
10 0 0 4 0 0
1 0 0 4 1 0 0
12 0 0 4 0
13 o 0 4 o | o
14 | o 0 4 0 0
15 0 0 4 0 0
16 0 4 0
17 0 0 4 o | 0
18 0 0 4 0 0
19 0 0 4 0 0
20 0 0 4 0 0
21 0 0 4 0 0
22 0 0 4 0 0
23 0 0 4 0 0
24 0 0 4 0 0
25 0 0 4 0 0
26 0 0 4 0 0
27 0 0 4 0 0
28 0 0 4 0
29 0 0 4
30 0 0 4
31 0 0 4 0 0
32 1 4 0 0
33 |0 0 4 0 0

37




ES 2992 710T3

FIG.14

@ @ % @ """ @ Region A

O O O """ O‘N«Regi(’mB

O O O """" O*\»«Regién,{)

< ~—p’

Region €

@ Pixel de particion codificada contigua

38



ES 2992 710T3

owspul 2nho(q 9p ogrRy UN SUAIE Sub 4GIIRIYIPOD o aDOTE « » su10umIOLa1 31 onbo)H ,

uerampsid ap 1010 op
sepraLsdwod goyegg

BOINRDIITIUENO ap
OIoWRIRg

OVUSHERAGULT 2

SUAGTY BP 107153 .
e P II99A sptampasd op opogy

T (1e) musuEoas op
BIOUISJAT | CIRICIEIES]
ap anbojg ap anboyg 2I030GET)
o - \.\ & i .
TheL BIOUBIOINT P onbopq op wddaqEy -
.. T UOZRIUL 2 [IAIU 2P BINIAGR)
T OIHRUISag 7 OyuamIRog ] owsudey

001 0N 0P WMDIA[OS 2P BIqR op d1puy_

==

Y

BLIIUONIDNE 2P oA ap RI223GE

[

ST DI

39



owixewt onbojq ap ouruw} un susy onky woIEdLIPod p onbojg » « «BIduIINA 2p dnboig,

ugoipard ap 10139 UQIOEMIUBAD 2] OILIHUITAOUL 9
P1o91p m MOTIL P OHISLUIAOUL D JO3A ‘ o P )
op soprulIdod soye(y 0iouIRIed T ‘ u1021pod op OpO
ora i ) {1z oygawdos op
BIOUIFAJAT . BISUIIRJRL .
3p snboygl ap anbojg BI0GRD
-
~ . . \\- . .
Th. RIDUAIRR ap snbojg op vr0BqRy -7 «
Tl I usdeull 9p [OAIL ap BIZI2GE)

ES 2992 710T3

T CHSWSEIY seaee YRULEIIRES | DIuSwaeg

P

001 B3I 2P UOIDD2]3S 2P BIGR] 2D m_uﬁu.m,w T

RIMIANISS P (DAL D BIADOQY)

91'DId

40



ES 2992 710T3

cwixpwr onboyq ap ogvum) un suan onb uOESHIPOD ap oNbO[G « « wIOUBI op anbojg,,

uoLdIpRxd 8p J01I AP
soprundwod sole(g

UQIIBDIIHEnND
Op ONIWEIL

OJUOCHUIAOWU 3P JOIIOA

QIUDMIIADI 2P
BOIPaId 3p OPOjN

-

-~

~

~

-
~
-

“~._ eousigjar op enbhojg 3p wISdRQED -7

-
-
’
”,
~

-

. it

-
-

,/f,.,- f,f,, \\2219:2:%3%m.ﬁu@@mu
(5] (0 %
RIOURID0L e RIDUMIOJRL 77, D (] R [
2P 2uboig ap anbojg A UDII3[3S 3P BJqRL AP aMpL]

aflwwur op (oAU 3P vIBIAGE))

1 OIBIESG

reaaaa

7 OHIBWGRRS U UEIGETS

BIDU2NOat 2

[BAIT 9D RIDOa2GE}

L1504

41



ES 2992 710T3

OUIXTIU SNbOLG 2D ogrwsm) Un auat onb UOLEIIPOI 0P 2bOIE « « LBIUSIOJIL 0P auborg,

001 ON[I] 2 UQIODDTAS 2P vIqEI AP ANPU]

Boworpard ap J0ud UOIYRIIIeNRD ORUILAGUL O

CRURTRIAGIUL 2D 10]09A

Ip sopruiiduwos soyecy

Op LAIALRIR ]

uei0spaut op opojy

N
%

T (el oeuiSas
[feltimaiatte k] PIDUITAL ,
op aubojg ap anborg | || 2P ®00aqe))
T~ N 4 e -
T .. BIOgaIRI0r op anboyq ap BE00GEy -7
el 7 UOZFRUY 3D [OALT AP RIODOQE )

LRI

1 O1BBWISIE

7 GHISUISAE

[REHEREIN

ELOUDNIOIE 21 [DATH OP BIIOOGR))

81'DId

42



ES 2992 710T3

FIG.19
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