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DESCRIPCION
Método y dispositivo de prediccién de bloques de croma
Antecedentes

Con el desarrollo de las tecnologias de Internet, hay mas programas de aplicaciones de video y cada vez son
méas los requisitos para los videos de alta definicién en los programas de aplicaciones de video. Sin embargo,
debido a que los videos de alta definicion necesitan una cantidad comparativamente grande de datos, es
necesario codificarlos si se desea transmitirlos en un ancho de banda de red limitado. Generalmente, el
procesamiento de codificacién incluye principalmente intraprediccidn, interprediccién, transformacion,
cuantificacion, codificacién de entropia, filtrado en bucle y similares.

En una tecnologia relacionada, cuando se realiza una intraprediccién, para cualquier bloque de croma, se
puede usar un modo lineal de componentes cruzados (CCLM) para determinar la informacion de prediccidn. El
modo lineal de componentes cruzados también puede denominarse modo de prediccién de componentes
cruzados (CCP) o modo de intrapredicciéon de componentes cruzados (CCIP). El modo lineal de componentes
cruzados es un método de intraprediccién de croma que usa correlacién entre luma y croma. El método de
intrapredicciéon de croma usa un componente de luma reconstruido para derivar informacién de prediccidén de
un bloque de croma actual segln el modelo lineal, y puede usar la siguiente ecuacidn: predc (i, j) = a*recL'(i, j)
+ 3, donde a'y B son pardmetros del modelo de intraprediccidn, a es un coeficiente de escalado, B es un factor
de desplazamiento, predc (i, j) es un valor de prediccion de muestras de croma en una ubicacion (/, j), y rect'(i,
j) es un valor de muestra reconstruido de luma en la ubicacién (i, j) después de que un bloque reconstruido de
luma correspondiente al bloque de croma actual se submuestree a una resolucién de componente de croma.
No es necesario codificar ni transmitir el coeficiente de escalado ni el factor de desplazamiento, sino que se
derivan usando muestras de limite de un bloque reconstruido vecino del bloque de croma actual y muestras de
luma en una ubicacién correspondiente de la muestra de limite.

De esta manera, es necesario determinar un parametro del modelo de intraprediccién para cada bloque de
croma usando el CCLM. Sin embargo, en la tecnologia relacionada, determinar el parametro del modelo de
intrapredicciéon es comparativamente complejo y, por lo tanto, la eficiencia de prediccidén del bloque de croma
es comparativamente baja.

El documento de SULLIVAN (MICROSOFT) G J ET AL, no. JVET-G1000 (XP030150979) proporciona un
informe de la reunién de 7" del Equipo Conjunto de Exploracidén de Video (JVET).

El documento GB 2 505 640 A describe un método y un aparato para comprimir o descomprimir una secuencia
de video de imagenes. El documento CN 105 306 944 A proporciona un método de prediccién de componentes
de crominancia en un estandar de codificacién de video hibrido. El documento de GUILLAUME LAROCHE ET
AL, "CE3-5.1 Cross-component linear model simplification”, n.° JVET-L0191, 12 de octubre de 2018, paginas
1-4, describe una modificacién del modelo CCLM. Para determinar a y B para el modelo CCLM en esta
modificacién, se buscan muestras de luma minimas y maximas entre las muestras de luma reconstruidas
vecinas superior e izquierda sin submuestreo. Después de identificar las muestras de luma minima y maxima,
se generan sus submuestras de luma correspondientes y a 'y B se derivan por el modelo lineal formado por las
submuestras de luma y las muestras de croma correspondientes.

Compendio

La invencidn se establece en el conjunto de reivindicaciones adjuntas. Para resolver problemas en la tecnologia
relacionada, las realizaciones de esta solicitud proporcionan un método y un aparato de prediccidén de bloques
de croma. Las soluciones técnicas son de la siguiente manera.

Segun un primer aspecto, se proporciona un método de prediccién de bloques de croma segun la reivindicacion
1.

En la solucién descrita en esta realizacion de esta solicitud, cuando se realiza la determinacién hasta un bloque
de croma actual (que puede denominarse bloque de croma objetivo), se puede determinar un esquema de
codificacion del bloque de croma objetivo. Si el esquema de codificacién es un CCLM, se pueden determinar
las muestras vecinas del bloque de croma objetivo y luego se determinan el valor de luma méaximo y el valor
de luma minimo en funcién de las muestras vecinas. Luego, se puede determinar una diferencia entre el valor
de luma maximo y el valor de luma minimo, es decir, la primera diferencia. Se determina si la primera diferencia
es mayor que 0. Si la primera diferencia es mayor que 0, se determina la cantidad de bits significativos de la
primera diferencia y se procesa la primera diferencia en funcién de la cantidad de bits significativos de la
primera diferencia y la primera profundidad de bits preestablecida para obtener la segunda diferencia, donde
la profundidad de bits de la segunda diferencia es menor que la profundidad de bits de la primera diferencia.
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Luego, el parametro del modelo de intraprediccién correspondiente al bloque de croma objetivo se puede
determinar en funcién del primer valor de croma, el segundo valor de croma y la segunda diferencia, donde el
primer valor de croma y el segundo valor de croma se determinan en funcién de las muestras vecinas del
bloque de croma objetivo. El parametro del modelo de intraprediccién incluye un coeficiente de escalado (que
también puede denominarse coeficiente de escalado objetivo) y un factor de desplazamiento (que también
puede denominarse factor de desplazamiento objetivo). Se obtiene la informacién de reconstruccidén de luma
correspondiente al bloque de croma objetivo y luego se determina la informacién de prediccién del bloque de
croma objetivo en funcién del pardmetro del modelo de intraprediccion determinado y la informacién de
reconstrucciéon de luma correspondiente al bloque de croma objetivo.

De esta manera, cuando se determina el coeficiente de escalado, la primera diferencia entre el valor de luma
méaximo y el valor de luma minimo se procesa en funcién de la cantidad de bits significativos de la primera
diferencia y la primera profundidad de bits preestablecida para obtener la segunda diferencia, donde la
profundidad de bits de la segunda diferencia es menor que la profundidad de bits de la primera diferencia. Esto
puede reducir la cantidad de célculos para determinar el coeficiente de escalado, reducir aiin mas la cantidad
de célculos para determinar el factor de desplazamiento, disminuir la complejidad de calculo del parametro del
modelo de intraprediccién y mejorar la eficiencia de prediccién de un bloque de croma.

La obtenciéon de un valor de luma maximo y un valor de luma minimo en funcién de muestras de luma
correspondientes a muestras vecinas de un bloque de croma objetivo incluye: obtener el valor de luma méximo
y el valor de luma minimo en las muestras de luma correspondientes a las muestras vecinas del bloque de
croma objetivo.

En la solucidn descrita en esta realizacién de esta solicitud, cuando se realiza la determinacién hasta el bloque
de croma actual (que puede denominarse el bloque de croma objetivo), se puede determinar un esquema de
codificacion del bloque de croma objetivo. Si el esquema de codificacién es el CCLM, se pueden determinar
las muestras vecinas del bloque de croma objetivo. Luego, se determinan el valor de luma méaximo y el valor
de luma minimo en las muestras de luma correspondientes a estas muestras. Cuando se determinan el primer
valor de croma y el segundo valor de croma, un valor de croma de muestras de croma correspondiente a
muestras de luma a las que pertenece el valor de luma méximo puede determinarse como el primer valor de
croma, y un valor de croma de muestras de croma correspondiente a muestras de luma a las que pertenece el
valor de luma minimo puede determinarse como el segundo valor de croma.

En una posible implementacion, la obtencién de un valor de luma maximo y un valor de luma minimo en funcién
de muestras de luma correspondientes a muestras vecinas de un bloque de croma objetivo incluye: dividir una
cantidad preestablecida de muestras de luma correspondientes a una cantidad preestablecida de muestras
vecinas del bloque de croma objetivo en un primer conjunto de muestras de luma y un segundo conjunto de
muestras de luma, donde una cantidad de muestras de luma en el primer conjunto de muestras de luma es la
misma que una cantidad de muestras de luma en el segundo conjunto de muestras de luma, y los valores de
luma de las muestras de luma en el primer conjunto de muestras de luma son mayores o iguales que los valores
de luma de las muestras de luma en el segundo conjunto de muestras de luma; y determinar el valor de luma
méaximo en funcién del primer conjunto de muestras de luma, y determinar el valor de luma minimo en funcién
del segundo conjunto de muestras de luma.

En la solucidn descrita en esta realizacién de esta solicitud, cuando se realiza la determinacién hasta el bloque
de croma actual (que puede denominarse el bloque de croma objetivo), se puede determinar un esquema de
codificacion del bloque de croma objetivo. Si el esquema de codificacién es el CCLM, se pueden determinar
las muestras vecinas del bloque de croma objetivo. Luego, se selecciona una cantidad preestablecida de
muestras de croma (puede estar preestablecida, por ejemplo, en 4) de las muestras de croma de estas
muestras, y luego se obtiene una cantidad objetivo de muestras de luma correspondientes a cada muestra de
croma en la cantidad preestablecida de muestras de croma en funcién de la cantidad preestablecida de
muestras de croma, y se realiza un procesamiento de ponderacién por separado sobre los valores de luma de
la cantidad objetivo de muestras de luma correspondientes a cada muestra de croma, para obtener valores de
luma de la cantidad preestablecida de muestras de luma (un proceso de realizaciéon del procesamiento de
ponderacidn sobre los valores de luma de la cantidad objetivo de muestras de luma para obtener los valores
de luma de las muestras de luma puede denominarse proceso de submuestreo).

Luego, la cantidad preestablecida de muestras de luma se divide en el primer conjunto de muestras de luma y
el segundo conjunto de muestras de luma. La cantidad de muestras de luma incluidas en el primer conjunto de
muestras de luma es la misma que la cantidad de muestras de luma incluidas en el segundo conjunto de
muestras de luma. El valor de luma de cada muestra de luma en el primer conjunto de muestras de luma es
mayor o igual que el valor de luma de cada muestra de luma en el segundo conjunto de muestras de luma.
Luego, se toma un valor promedio de los valores de luma de las muestras de luma en el primer conjunto de
muestras de luma, para obtener el valor de luma méaximo, y se toma un valor promedio de los valores de luma
de las muestras de luma en el segundo conjunto de muestras de luma, para obtener el valor de luma minimo.
Un valor promedio obtenido de muestras de croma de las muestras de luma en el primer conjunto de muestras
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de luma se determina como el primer valor de croma, y un valor promedio obtenido de muestras de croma de
las muestras de luma en el segundo conjunto de muestras de luma se determina como el segundo valor de
croma.

En una posible implementacion, el primer valor de croma corresponde al valor de luma maximo, y el segundo
valor de croma corresponde al valor de luma minimo.

En una posible implementacién, el procesamiento de la primera diferencia para obtener una segunda diferencia
incluye: desplazar la primera diferencia hacia la derecha para obtener la segunda diferencia.

En la solucién descrita en esta realizacién de esta solicitud, después de que se determina la primera diferencia,
la primera diferencia puede desplazarse hacia la derecha en funcién de la cantidad de bits significativos de la
primera diferencia y la primera profundidad de bits preestablecida, para obtener la segunda diferencia.

En una posible implementacion, se determina una tercera diferencia entre la cantidad de bits significativos de
la primera diferencia y la primera profundidad de bits preestablecida. La primera diferencia se desplaza hacia
la derecha en funcién de la tercera diferencia para obtener la segunda diferencia, donde la tercera diferencia
es mayor que 0.

En la solucién descrita en esta realizacién de esta solicitud, se puede determinar la diferencia entre el valor de
luma méximo y el valor de luma minimo, es decir, la primera diferencia. Luego, se puede determinar si la
primera diferencia es mayor que 0. Si la primera diferencia es mayor que 0, se puede determinar la cantidad
de bits significativos de la primera diferencia, y se puede obtener la primera profundidad de bits preestablecida
prealmacenada. Luego, se puede determinar una diferencia entre la cantidad de bits significativos de la primera
diferencia y la primera profundidad de bits preestablecida, es decir, la tercera diferencia.

Luego, se puede determinar si la tercera diferencia es mayor que 0. Si la tercera diferencia es mayor que 0, la
primera diferencia puede desplazarse hacia la derecha en funcién de la tercera diferencia para obtener la
segunda diferencia.

De esta manera, en lugar de desplazar directamente la primera diferencia hacia la derecha en bits de la primera
profundidad de bits preestablecida, se usa una diferencia entre la primera diferencia y la primera profundidad
de bits preestablecida como una cantidad de bits desplazados hacia la derecha, y los bits significativos de la
primera diferencia se pueden retener tanto como sea posible. Esto puede mejorar el rendimiento de la
codificacion.

En una posible implementacién, la primera diferencia se desplaza hacia la derecha en bits de la tercera
diferencia, para obtener la segunda diferencia.

De esta manera, en lugar de desplazar directamente la primera diferencia hacia la derecha en bits de la primera
profundidad de bits preestablecida, se usa una diferencia entre la primera diferencia y la primera profundidad
de bits preestablecida como una cantidad de bits desplazados hacia la derecha, y los bits significativos de la
primera diferencia se pueden retener tanto como sea posible. Esto puede mejorar el rendimiento de la
codificacion.

En una posible implementacién, el pardmetro del modelo de intraprediccién correspondiente al bloque de croma
objetivo se determina en funcién del primer valor de croma, el segundo valor de croma, un valor preestablecido
de un parametro de desplazamiento normalizado, la segunda diferencia, y el valor de luma minimo.

El pardmetro de desplazamiento normalizado se usa para realizar el procesamiento de desplazamiento, y el
valor preestablecido del pardmetro de desplazamiento normalizado se puede preestablecer y almacenar en un
aparato mencionado a continuacion.

En la solucién descrita en esta realizacién de esta solicitud, cada bloque de croma que usa el CCLM
corresponde a un pardametro del modelo de intraprediccién, y el parametro del modelo de intraprediccion incluye
un factor de desplazamiento y un coeficiente de escalado. Se puede determinar un coeficiente de escalado y
un factor de desplazamiento correspondiente al bloque de croma objetivo en funcién del primer valor de croma,
el segundo valor de croma, el valor preestablecido del parametro de desplazamiento normalizado, la segunda
diferencia, el valor de luma minimo y una férmula preestablecida.

En una posible implementacion, el coeficiente de escalado en el pardmetro del modelo de intraprediccién
correspondiente al bloque de croma objetivo se determina en funcién del primer valor de croma, el segundo
valor de croma, la segunda diferencia, y el valor preestablecido. El factor de desplazamiento en el parametro
del modelo de intraprediccion correspondiente al bloque de croma objetivo se determina en funcién del
coeficiente de escalado, el segundo valor de croma, un valor objetivo del parametro de desplazamiento
normalizado, y el valor de luma minimo.
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En la solucién descrita en esta realizacién de esta solicitud, se puede obtener el valor preestablecido del
parametro de desplazamiento normalizado, y el valor preestablecido es un valor del pardmetro preestablecido
para el pardmetro de desplazamiento normalizado. Luego, el primer valor de croma, el segundo valor de croma,
el valor preestablecido del parametro de desplazamiento normalizado y la segunda diferencia se pueden
introducir en una férmula preestablecida para obtener el coeficiente de escalado correspondiente al bloque de
croma objetivo, y luego el coeficiente de escalado, el valor preestablecido del parametro de desplazamiento
normalizado, y el valor de luma minimo se introducen en otra férmula preestablecida, para obtener el factor de
desplazamiento correspondiente al bloque de croma objetivo.

En una posible implementacién, la determinacién, en funcidén del coeficiente de escalado, el segundo valor de
croma, el valor preestablecido del pardmetro de desplazamiento normalizado, y el valor de luma minimo, de
un factor de desplazamiento en el pardmetro del modelo de intraprediccién correspondiente al bloque de croma
objetivo incluye: determinar, en funcidn del coeficiente de escalado, el segundo valor de croma, el valor objetivo
del pardmetro de desplazamiento normalizado, y el valor de luma minimo, el factor de desplazamiento en el
parametro del modelo de intraprediccion correspondiente al bloque de croma objetivo, donde el valor objetivo
del parametro de desplazamiento normalizado se determina en funcién del valor preestablecido del parametro
de desplazamiento normalizado.

En la solucién descrita en esta realizacién de esta solicitud, el valor objetivo del parametro de desplazamiento
normalizado se determina en funcidén del valor preestablecido del pardmetro de desplazamiento normalizado,
y el factor de desplazamiento en el parametro del modelo de intraprediccion correspondiente al bloque de
croma objetivo se determina en funcién del coeficiente de escalado, el segundo valor de croma, el valor objetivo
del pardmetro de desplazamiento normalizado, y el valor de luma minimo. De esta manera, debido a que se
usa el valor objetivo del pardmetro de desplazamiento normalizado, el parametro de intraprediccién
determinado puede ser mas preciso.

N

. . .. 41 ] .
En una posible implementacion, “ /7 donde a es el coeficiente de escalado,

diff es la segunda diferencia, max C es el primer valor de croma, min C es el segundo valor de cromay N es el
valor preestablecido.

. L 2
a =(maxC —min C )* Floor [

En la solucidn descrita en esta realizacién de esta solicitud, el coeficiente de escalado se determina segun una
N
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N
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ﬁ ﬁ , a es el coeficiente de escalado, diff
es la segunda diferencia, max C es el primer valor de croma, min C es el segundo valor de croma y N es el
valor preestablecido.

En la solucidn descrita en esta realizacién de esta solicitud, el coeficiente de escalado se determina segun una

N
a :(maxcfmin C)*Floor 2— +div
diff

férmula . Diff se desplaza hacia la derecha con respecto a la

2"
Floor( . ]
primera diferencia, y diff puede determinarse a través de una tabla de busqueda. Por lo tanto, esto
reduce la complejidad.
Y
Floor[ _ J
En una posible implementacion, it puede determinarse a través de una tabla de busqueda. Esto

5



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

ES 2994 752T3

aumenta la velocidad de procesamiento.

En una posible implementacion, el coeficiente de escalado en el pardmetro del modelo de intraprediccién
correspondiente al bloque de croma objetivo se determina en funcién del primer valor de croma, el segundo
valor de croma, el valor preestablecido, y la segunda diferencia. Si una cuarta diferencia entre una cantidad de
bits significativos del coeficiente de escalado inicial y una segunda profundidad de bits preestablecida es mayor
que 0, el coeficiente de escalado inicial se desplaza hacia la derecha en funcién de la cuarta diferencia para
obtener el coeficiente de escalado en el parametro del modelo de intraprediccién correspondiente al bloque de
croma objetivo.

En la solucién descrita en esta realizacidn de esta solicitud, el coeficiente de escalado inicial en el pardmetro
del modelo de intraprediccién correspondiente al bloque de croma objetivo se puede determinar en funcién del
primer valor de croma, el segundo valor de croma, el valor preestablecido, y la segunda diferencia. Para este
proceso, consulte la implementacién 1 o la implementacién 2 anteriores. Luego, se puede obtener la segunda
profundidad de bits preestablecida correspondiente al coeficiente de escalado, se determina la cuarta diferencia
entre la cantidad de bits significativos del coeficiente de escalado inicial y la segunda profundidad de bits
preestablecida, y se determina si la cuarta diferencia es mayor que 0. Si la cuarta diferencia es mayor que 0,
el coeficiente de escalado inicial se desplaza hacia la derecha en funcién de la cuarta diferencia para obtener
el coeficiente de escalado correspondiente al bloque de croma objetivo.

De esta manera, después de que el coeficiente de escalado inicial se desplaza hacia la derecha, se reduce
una profundidad de bits del coeficiente de escalado. Por lo tanto, esto puede reducir la complejidad de
determinar posteriormente la multiplicacién en la informacién de prediccién.

En una posible implementacién, el coeficiente de escalado inicial se desplaza hacia la derecha en bits de la
cuarta diferencia, para obtener el coeficiente de escalado en el pardmetro del modelo de intraprediccion
correspondiente al bloque de croma objetivo.

En una posible implementacién, el método incluye ademas: si la cuarta diferencia es mayor que 0, determinar
una diferencia entre la cuarta diferencia y una suma del valor preestablecido del parametro de desplazamiento
normalizado y la tercera diferencia como el valor objetivo del pardmetro de desplazamiento normalizado.

En la solucidn descrita en esta realizacién de esta solicitud, si la cuarta diferencia es mayor que 0, la diferencia
entre la cuarta diferencia y la suma del valor preestablecido del pardmetro de desplazamiento normalizado y
la tercera diferencia puede determinarse como el valor objetivo del parametro de desplazamiento normalizado.

En una posible implementacién, la segunda profundidad de bits preestablecida es una profundidad de bits de
un coeficiente de filtro de intrainterpolacion.

En la solucién descrita en esta realizacion de esta solicitud, la segunda profundidad de bits preestablecida se
establece en la profundidad de bits del coeficiente del filtro de intrainterpolacién, para alinearse con la
complejidad de la intraprediccién.

En una posible implementacién, la determinacién, en funcidén del coeficiente de escalado, el segundo valor de
croma, un valor objetivo y el valor de luma minimo, del factor de desplazamiento en el parametro del modelo
de intraprediccion correspondiente al bloque de croma objetivo incluye:

b=minC-((a*min})>>k).-
donde b es el factor de desplazamiento, a es el coeficiente de
escalado, min C es el segundo valor de croma, minY es el valor de luma minimo, y k es el valor objetivo.

En la solucidn descrita en esta realizacién de esta solicitud, se puede obtener una férmula de célculo del factor
de desplazamiento preestablecido b = minC- ((a*minY) >>k), que indica que se obtiene una diferencia entre
minC y un valor obtenido después de que a*minY se desplaza k bits hacia la derecha, para obtener el factor
de desplazamiento b correspondiente al bloque de croma objetivo. El coeficiente de escalado a, el segundo
croma min C, el valor objetivo k del pardmetro de desplazamiento normalizado y el valor de luma minimo minY
se sustituyen en la féormula para determinar el factor de desplazamiento b correspondiente al bloque de croma
objetivo. K= N + shiftLuma, donde shiftLuma es la tercera diferencia mencionada anteriormente.

En una posible implementacién, el método incluye ademas: si la primera diferencia no es mayor que 0,
determinar que el coeficiente de escalado en el parametro del modelo de intraprediccion es 0, y determinar que
el factor de desplazamiento en el parametro del modelo de intraprediccién es el segundo valor de croma.

En la solucién descrita en esta realizacién de esta solicitud, si la primera diferencia no es mayor que 0, el
coeficiente de escalado puede determinarse como 0. Luego, el segundo valor de croma, el valor objetivo del
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parametro de desplazamiento normalizado y el valor de luma minimo se sustituyen en la férmula b = minC-
((@*minY)>>k), para obtener que b = min C. En otras palabras, el factor de desplazamiento es el segundo valor
de croma. De esta manera, el pardmetro del modelo de intraprediccién correspondiente al bloque de croma
objetivo puede determinarse cuando la primera diferencia no es mayor que 0.

En una posible implementacién, el valor preestablecido del parametro de desplazamiento normalizado es la
profundidad de bits de la primera diferencia, una profundidad de bits de muestras de luma, una suma de la
profundidad de bits de la primera diferencia y un segundo valor preestablecido, un producto de la profundidad
de bits de la primera diferencia y un tercer valor preestablecido, o una profundidad de bits de un byte.

El segundo valor preestablecido es un nimero entero positivo, por ejemplo, 4 bits. El tercer valor preestablecido
es un numero entero positivo, por ejemplo, 2 bits.

En la solucién descrita en esta realizacién de esta solicitud, el valor preestablecido del parametro de
desplazamiento normalizado puede establecerse en la profundidad de bits de la primera diferencia. El valor
preestablecido del pardmetro de desplazamiento normalizado también puede establecerse en la profundidad
de bits de muestras de luma.

El valor preestablecido del pardmetro de desplazamiento normalizado también puede establecerse en la suma
de la profundidad de bits de la primera diferencia y el segundo valor preestablecido. Por ejemplo, la profundidad
de bits de la primera diferencia es de 4 bits, el segundo valor preestablecido es de 4 bits, y el valor
preestablecido del parametro de desplazamiento normalizado puede ser de 8 bits.

El valor preestablecido del parametro de desplazamiento normalizado también puede establecerse en el
producto de la profundidad de bits de la primera diferencia y el tercer valor preestablecido. Por ejemplo, la
profundidad de bits de la primera diferencia es de 4 bits, el tercer valor preestablecido es 2, y el valor
preestablecido del pardmetro de desplazamiento normalizado es de 8 bits.

El valor preestablecido del parametro de desplazamiento normalizado puede establecerse en la profundidad
de bits de un byte.

De esta manera, el valor preestablecido del parametro de desplazamiento normalizado se puede ajustar a uno
cualquiera de los valores anteriores, y es menor que 16 en la tecnologia relacionada. Esto puede reducir una
profundidad de bits de un valor en la tabla para una bdsqueda posterior y, por lo tanto, reducir la cantidad de
datos de la tabla.

En una posible implementacién, la primera profundidad de bits preestablecida es menor que la profundidad de
bits de las muestras de luma.

En una posible implementacién, la informacién de reconstruccién de luma correspondiente al bloque de croma
objetivo incluye informacién de submuestreo de un bloque de reconstruccidén de luma correspondiente al bloque
de croma objetivo.

Seguln un segundo aspecto, se proporciona un aparato de prediccién de bloques de croma. El aparato de
prediccidn incluye un procesador y una memoria. La memoria esta configurada para almacenar instrucciones
informaticas ejecutadas por el procesador, y el procesador ejecuta las instrucciones para implementar el
método de prediccién de bloques de croma segun el primer aspecto.

Seguln un tercer aspecto, se proporciona un aparato de prediccién de bloques de croma. El aparato incluye
uno o més mobdulos que estan configurados para implementar el método de prediccién de bloques de croma
segun el primer aspecto.

Segun un cuarto aspecto, se proporciona un soporte de almacenamiento legible por ordenador. El soporte de
almacenamiento legible por ordenador almacena instrucciones informéticas. Cuando las instrucciones
informaticas en el soporte de almacenamiento legible por ordenador se ejecutan en un dispositivo informético,
el dispositivo informatico puede realizar el método de prediccidén de bloques de croma segln el primer aspecto.

Segln un quinto aspecto, se proporciona un producto de programa informatico que incluye instrucciones.
Cuando el producto de programa informatico se ejecuta en un dispositivo informéatico, el dispositivo informético
esta habilitado para realizar el método de prediccién de bloques de croma segun el primer aspecto.

Las soluciones técnicas proporcionadas en esta solicitud pueden traer al menos los siguientes efectos
beneficiosos:

En las realizaciones de esta solicitud, cuando se determina la informacién de prediccién de un bloque de croma
objetivo, un aparato de prediccién de bloques de croma puede obtener un valor de luma maximo y un valor de

7



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2994 752T3

luma minimo en funcién de muestras de luma correspondientes a muestras vecinas del bloque de croma
objetivo, y luego determinar una primera diferencia entre el valor de luma maximo y el valor de luma minimo.
Si la primera diferencia es mayor que 0, la primera diferencia puede procesarse en funcién de una cantidad de
bits significativos de la primera diferencia y una primera profundidad de bits preestablecida para obtener una
segunda diferencia, donde una profundidad de bits de la segunda diferencia es menor que una profundidad de
bits de la primera diferencia. Luego, se determina un parametro del modelo de intraprediccidén correspondiente
al bloque de croma objetivo en funcién de un primer valor de croma, un segundo valor de croma, y la segunda
diferencia, y luego se determina la informacién de prediccién del bloque de croma objetivo en funcién del
parametro del modelo de intraprediccién y la informacién de reconstrucciéon de luma correspondiente al bloque
de croma objetivo. De esta manera, cuando se determina el parametro del modelo de intraprediccién, la primera
diferencia entre el valor de luma maximo y el valor de luma minimo se procesa en funcién de la cantidad de
bits significativos de la primera diferencia y la primera profundidad de bits preestablecida, para que la
profundidad de bits de la segunda diferencia sea menor que la profundidad de bits de la primera diferencia.
Esto puede reducir la cantidad de calculos del pardmetro del modelo de intraprediccion, y mejorar la eficiencia
de prediccién del bloque de croma.

Breve descripcién de los dibujos

La FIG. 1 es un diagrama de bloques de un ejemplo de un sistema de codificaciéon de video usado para
implementar una realizacién de esta solicitud;

la FIG. 2 es un diagrama de bloques de un ejemplo de un sistema de codificacién de video que incluye uno o
dos cualquiera de un codificador 20 en la FIG. 3 y un decodificador 30 en la FIG. 4;

la FIG. 3 es un diagrama de bloques que muestra una estructura de ejemplo de un codificador de video usado
para implementar una realizacién de esta solicitud;

la FIG. 4 es un diagrama de bloques que muestra una estructura de ejemplo de un decodificador de video
usado para implementar una realizacién de esta solicitud;

la FIG. 5 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de un aparato de codificacién o un aparato de
decodificacion;

la FIG. 6 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de otro aparato de codificacién u otro aparato de
decodificacion;

la FIG. 7 ilustra un ejemplo de una cuadricula de muestreo en formato YUV,

la FIG. 8 ilustra una realizacién de un modo de prediccién de componentes cruzados (CCP),

la FIG. 9 es un diagrama esquematico de una plantilla superior y una plantilla izquierda;

la FIG. 10 es otro diagrama esquematico de una plantilla superior y una plantilla izquierda;

la FIG. 11 es un diagrama de flujo esquemético de un método de prediccién de bloques de croma;

la FIG. 12 es un diagrama de flujo esquemético de un método de prediccién de bloques de croma; y

la FIG. 13 es un diagrama esquematico de una estructura de un aparato de prediccién de bloques de croma.
Descripcidn de las realizaciones

Para aclarar los objetivos, las soluciones técnicas y las ventajas de esta solicitud, a continuacién se describen
adicionalmente las implementaciones de esta solicitud en detalle, con referencia a los dibujos adjuntos.

Para facilitar la comprensién de esta solicitud, a continuacién se describe primero una arquitectura del sistema
y los conceptos de esta solicitud.

La codificacion de video generalmente se refiere al procesamiento de una secuencia de imagenes, que forman
un video o una secuencia de video. En el campo de la codificacidn de video, los términos "imagen", "fotograma”
e "imagen" pueden usarse como sinénimos. La codificacién de video usada en la solicitud (o esta descripcién)
indica codificacién de video o decodificacién de video. La codificacién de video se realiza en un lado de origen,
lo que generalmente comprende el procesamiento (por ejemplo, por compresién) de unas imagenes de video
originales para reducir la cantidad de datos para representar las imégenes de video, para almacenamiento y/o
transmisién mas eficiente. La decodificacién de video se realiza en el lado de destino y generalmente incluye
procesamiento inverso en comparacién con el codificador para reconstruir unas imagenes de video. En las
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realizaciones, por "codificaciéon" de una imagen de video se debe entender "codificacién" o "decodificacién" de
una secuencia de video. La combinacion de la parte de codificacion y la parte de decodificacion también se
denomina codificacién y decodificacién (CODEC para abreviar).

Cada imagen de una secuencia de video generalmente se divide en un conjunto de bloques que no se
superponen y la codificacién generalmente se realiza a nivel de bloque. En otras palabras, en un lado del
codificador, un video generalmente se procesa, es decir, se codifica, a nivel de bloque (también denominado
bloque de imagen o bloque de video). Por ejemplo, un bloque de prediccién se genera a través de prediccién
espacial (intraimagen) y prediccién temporal (interimagen), el bloque de prediccidn se resta de un bloque actual
(un bloque que se estd procesando actualmente o que se procesard) para obtener un bloque residual, y el
bloque residual se transforma en un dominio de transformacién y se cuantifica para reducir la cantidad de datos
que se van a transmitir (comprimir). En un lado del decodificador, se aplica una parte de procesamiento inverso
con respecto al codificador al bloque codificado o comprimido para reconstruir el bloque actual para su
representacién. Ademas, el codificador duplica el bucle de procesamiento del decodificador para que tanto el
codificador como el decodificador generen predicciones idénticas (por ejemplo, intrapredicciones e
interpredicciones) y/o reconstrucciones para su procesamiento, es decir, la codificacién, de los bloques
posteriores.

El término "bloque" puede ser una parte de una imagen o un fotograma. Los términos clave en esta solicitud
se definen de la siguiente manera:

Bloque actual: un bloque que se esta procesando. Por ejemplo, en codificacion, un bloque actual es un bloque
que se esta codificando actualmente. En la decodificacién, un bloque actual es un bloque que se esta
decodificando. Si el bloque que se estd procesando es un bloque de componente de croma, se denomina
bloque de croma actual. Un bloque de luma correspondiente al bloque de croma actual puede denominarse
bloque de luma actual.

Bloque de referencia: un bloque que proporciona una sefial de referencia para un bloque actual. En un proceso
de blsqueda, se pueden recorrer una pluralidad de bloques de referencia para encontrar un bloque de
referencia 6ptimo.

Bloque de prediccién: un bloque que proporciona prediccién para un bloque actual. Por ejemplo, después de
recorrer una pluralidad de bloques de referencia para encontrar un bloque de referencia 6ptimo. El bloque de
referencia 6ptimo proporciona prediccién para el bloque actual, y este bloque se denomina bloque de
prediccién.

Sefial de bloque de imagen: un valor de muestra, un valor de muestreo o una sefial de muestreo en un bloque
de imagen.

Sefial de prediccién: un valor de muestra, un valor de muestreo o una sefial de muestreo en un bloque de
prediccién.

A continuacién se describen realizaciones de un codificador 20, un decodificador 30 y un sistema 10 de
codificacion con referenciaa la FIG. 1, y de la FIG. 2 a la FIG. 4.

La FIG. 1 es un diagrama de bloques conceptual o esquematico de un sistema 10 de codificacién de ejemplo,
por ejemplo, un sistema 10 de codificaciéon de video que puede usar una tecnologia de esta solicitud (esta
descripcién). El codificador 20 (por ejemplo, el codificador 20 de video) y el decodificador 30 (por ejemplo, el
decodificador 30 de video) del sistema 10 de codificacién de video representan dispositivos de ejemplo que
pueden configurarse para realizar intraprediccién en funcién de diversos ejemplos descritos en esta solicitud.
Como se muestraen la FIG. 1, el sistema 10 de codificacién comprende un dispositivo 12 de origen configurado
para proporcionar datos 13 codificados tal como una imagen 13 codificada, por ejemplo, a un dispositivo 14 de
destino para decodificar los datos 13 codificados.

El dispositivo 12 de origen comprende un codificador 20, y opcionalmente, puede incluir un origen 16 de
imagenes, una unidad 18 de preprocesamiento de una unidad 18 de preprocesamiento de imagenes, y una
interfaz de comunicaciones o unidad 22 de comunicaciones.

El origen 16 de imagenes puede comprender o ser cualquier tipo de dispositivo de captura de imagenes, por
ejemplo, para capturar una imagen del mundo real, y/o cualquier tipo de dispositivo de generacién de imagenes
o0 comentarios (para la codificacién del contenido de pantalla, algunos textos en una pantalla también se
consideran una parte de una imagen o una imagen a codificar), por ejemplo, un procesador de gréficos por
ordenador configurado para generar una imagen animada por ordenador, o cualquier tipo de dispositivo
configurado para obtener y/o proporcionar una imagen del mundo real, una imagen animada por ordenador
(por ejemplo, un contenido de pantalla, una imagen de realidad virtual (VR)); y/o cualquier combinacién de los
mismas (por ejemplo, una imagen de realidad aumentada (AR)).
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Una imagen puede considerarse como una matriz o conjunto bidimensional de muestras con valores de luma.
Una muestra en la matriz también puede denominarse pixel (una forma abreviada de elemento de imagen) o
pel. Una cantidad de muestras en direccién horizontal y vertical (o eje) de la matriz o la imagen define un
tamafio y/o una resolucién de la imagen. Para representar un color, generalmente se usan tres componentes
de color. Es decir, la imagen puede representarse o incluirse como tres matrices de muestras. En un espacio
de color o un formato RGB, una imagen incluye matrices de muestras roja, verde y azul correspondientes. Sin
embargo, en la codificaciéon de video, cada pixel generalmente se representa en un espacio de color o formato
de luma/croma, por ejemplo, YCbCr, que incluye un componente de luma indicado por Y (a veces también se
usa L en su lugar) y dos componentes de croma indicados por Cb y Cr. El componente Y de luminancia (luma
para abreviar) representa el brillo o la intensidad del nivel de grises (por ejemplo, ambos son iguales en una
imagen en escala de grises), y los dos componentes de crominancia (croma para abreviar) Cb y Cr representan
los componentes de croma o informacién de color. Correspondientemente, una imagen en formato YCbCr
incluye una matriz de muestras de luma de valores (Y) de muestras de luma y dos matrices de muestras de
croma de valores (Cb y Cr) de croma. Una imagen en un formato RGB puede transformarse o convertirse en
una imagen en formato YCbCr y viceversa. Este proceso también se denomina conversidn o transformacién
de color. Si una imagen es monocromatica, la imagen puede incluir solo una matriz de muestras de luma.

El origen 16 de imagenes (por ejemplo, un origen 16 de video) puede ser, por ejemplo, una camara para
capturar una imagen, o una memoria tal como una memoria de imagenes, que incluye o almacena una imagen
previamente capturada o generada, y/o cualquier tipo de interfaz (interna o externa) para obtener o recibir una
imagen. La camara puede ser, por ejemplo, una camara local o una cdmara integrada en el dispositivo de
origen, la memoria puede ser una memoria local o, por ejemplo, una memoria en el dispositivo de origen. La
interfaz puede ser, por ejemplo, una interfaz externa para recibir una imagen de un origen de video externo. El
origen de video externo es, por ejemplo, un dispositivo externo de captura de imagenes tal como una camara,
una memoria externa o un dispositivo externo de generacién de imagenes. El dispositivo externo de generacién
de imégenes es, por ejemplo, un procesador grafico externo, un ordenador o un servidor. La interfaz puede ser
cualquier tipo de interfaz, por ejemplo, una interfaz por cable o inaldmbrica, una interfaz éptica, segliin cualquier
protocolo de interfaz patentado o estandarizado. La interfaz para obtener los datos 17 de imagen puede ser
una misma interfaz o una parte de la interfaz 22 de comunicaciones.

A diferencia de la unidad 18 de preprocesamiento y el procesamiento realizado por la unidad 18 de
preprocesamiento, la imagen o los datos 17 de imagen (por ejemplo, los datos 16 de video) también pueden
denominarse imagen sin procesar o datos 17 de imagen sin procesar.

La unidad 18 de preprocesamiento esta configurada para recibir los datos 17 de imagen (sin procesar) y para
realizar el preprocesamiento de los datos 17 de imagen para obtener una imagen 19 preprocesada o datos 19
de imagen preprocesados. Por ejemplo, el preprocesamiento realizado por la unidad 18 de preprocesamiento
puede incluir, por ejemplo, recorte, conversidén de formato de color (por ejemplo, de RGB a YCbCr), correccién
de color o eliminacién de ruido. Puede entenderse que la unidad 18 de preprocesamiento puede ser un
componente opcional.

El codificador 20 (por ejemplo, el codificador 20 de video) esta configurado para recibir los datos 19 de imagen
preprocesados y proporcionar datos 21 de imagen codificados (a continuacién se describirdn mas detalles, por
ejemplo, basandose en la FIG. 3 o la FIG. 5). En un ejemplo, el codificador 20 puede configurarse para realizar
las siguientes Realizaciones 1a 7.

La interfaz 22 de comunicaciones del dispositivo 12 de origen puede estar configurada para recibir los datos
21 de imagen codificados y transmitir los datos 21 de imagen codificados a otro dispositivo, por ejemplo, el
dispositivo 14 de destino o cualquier otro dispositivo, para almacenamiento o reconstruccién directa. De manera
alternativa, la interfaz 22 de comunicaciones esta configurada para procesar los datos 21 de imagen
codificados antes de almacenar correspondientemente los datos 13 codificados y/o transmitir los datos 13
codificados a otro dispositivo. El otro dispositivo es, por ejemplo, el dispositivo 14 de destino o cualquier otro
dispositivo usado para decodificacién o almacenamiento.

El dispositivo 14 de destino incluye el decodificador 30 (por ejemplo, un decodificador 30 de video), y puede
incluir opcionalmente una interfaz de comunicaciones o unidad 28 de comunicaciones, una unidad 32 de
posprocesamiento y un dispositivo 34 de visualizacién.

La interfaz 28 de comunicaciones del dispositivo 14 de destino esté configurada para, por ejemplo, recibir los
datos 21 de imagen codificados o los datos 13 codificados directamente del dispositivo 12 de origen o cualquier
otro origen. El cualquier otro origen es, por ejemplo, un dispositivo de almacenamiento. El dispositivo de
almacenamiento es, por ejemplo, un dispositivo de almacenamiento de datos de imagen codificados.

La interfaz 22 de comunicaciones y la interfaz 28 de comunicaciones pueden estar configuradas para transmitir
o recibir los datos 21 de imagen codificados o los datos 13 codificados a través de un enlace de comunicaciones
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directo entre el dispositivo 12 de origen y el dispositivo 14 de destino o a través de cualquier tipo de red. El
enlace de comunicaciones directo es, por ejemplo, una conexién directa por cable o inaldmbrica. El cualquier
tipo de red es, por ejemplo, una red por cable o inalambrica o cualquier combinacién de las mismas, o cualquier
tipo de red privada o publica, o cualquier combinacién de las mismas.

La interfaz 22 de comunicaciones puede configurarse, por ejemplo, para empaquetar los datos 21 de imagen
codificados en un formato adecuado, por ejemplo, un paquete, para la transmisién a través de un enlace de
comunicaciones o una red de comunicaciones.

La interfaz 28 de comunicaciones, que forma una parte correspondiente de la interfaz 22 de comunicaciones,
puede configurarse, por ejemplo, para desempaquetar los datos 13 codificados para obtener los datos 21 de
imagen codificados.

Tanto la interfaz 22 de comunicaciones como la interfaz 28 de comunicaciones pueden configurarse como
interfaces de comunicaciones unidireccionales, como lo indica una flecha que apunta desde el dispositivo 12
de comunicaciones al dispositivo 14 de destino y que se usa para los datos 13 de imagen codificados en la
FIG. 1, o pueden configurarse como interfaces de comunicaciones bidireccionales, y pueden configurarse para,
por ejemplo, enviar y recibir mensajes para establecer una conexién, y para acuse de recibo e intercambiar
cualquier otra informacién relacionada con un enlace de comunicaciones y/o transmisién de datos tal como
transmisién de datos de imagen codificados.

El decodificador 30 esta configurado para recibir los datos 21 de imagen codificados y proporcionar datos 31
de imagen decodificados o una imagen 31 decodificada (a continuacién se describen mas detalles, por ejemplo,
baséndose en la FIG. 4 o la FIG. 6). En un ejemplo, el decodificador 30 puede configurarse para realizar las
siguientes Realizaciones 1 a 7.

El posprocesador 32 del dispositivo 14 de destino estd configurado para posprocesar los datos 31 de imagen
decodificados (también denominados datos de imagen reconstruidos), por ejemplo, la imagen 131
decodificada, para obtener datos 33 de imagen posprocesados, por ejemplo, una imagen 33 posprocesada. El
posprocesamiento realizado por la unidad 32 de posprocesamiento puede comprender, por ejemplo,
conversién de formato de color (por ejemplo, de YCbCr a RGB), correccién de color, recorte o remuestreo, o
cualquier otro procesamiento, por ejemplo, para preparar los datos 31 de imagen decodificados para la
visualizacién, por ejemplo, por el dispositivo 34 de visualizacion.

El dispositivo 34 de visualizacién del dispositivo 14 de destino esta configurado para recibir los datos 33 de
imagen posprocesados para visualizar una imagen, por ejemplo, a un usuario o espectador. El dispositivo 34
de visualizacién puede ser o incluir cualquier tipo de pantalla para presentar una imagen reconstruida, por
ejemplo, una pantalla o monitor integrado o externo. Por ejemplo, las pantallas pueden incluir, por ejemplo, una
pantalla de cristal liquido (LCD), una pantalla de diodos organicos emisores de luz (OLED), una pantalla de
plasma, un proyector, una pantalla de microLED, un cristal liquido sobre silicio (LC0oS), un procesador de luz
digital (DLP) o cualquier otro tipo de otras pantallas.

Aunque la FIG. 1 representa el dispositivo 12 de origen y el dispositivo 14 de destino como dispositivos
separados, las realizaciones de los dispositivos pueden incluir de manera alternativa tanto el dispositivo 12 de
origen como el dispositivo 14 de destino o funcionalidades de tanto el dispositivo 12 de origen como el
dispositivo 14 de destino, es decir, el dispositivo 12 de origen o la funcionalidad correspondiente y el dispositivo
14 de destino o la funcionalidad correspondiente. En dichas realizaciones, el dispositivo 12 de origen o la
funcionalidad correspondiente y el dispositivo 14 de destino o la funcionalidad correspondiente pueden
implementarse usando el mismo hardware y/o software o por hardware y/o software separados o cualquier
combinacion de los mismos.

Como seréa evidente para un experto en la técnica basadndose en las descripciones, la existencia y division
(exacta) de funcionalidades de las diferentes unidades o las funcionalidades del dispositivo 12 de origen y/o
del dispositivo 14 de destino mostradas en la FIG. 1 pueden variar dependiendo del dispositivo y la aplicacion
reales.

El codificador 20 (por ejemplo, el codificador 20 de video) y el decodificador 30 (por ejemplo, el decodificador
30 de video) cada uno puede implementarse como uno cualquiera de diversos circuitos adecuados, por
ejemplo, uno 0 méas microprocesadores, procesadores de seflales digitales (DSP), circuitos integrados de
aplicacion especifica (ASIC), matrices de puertas programables en campo (FPGA), I6gica discreta, hardware
o cualquier combinacién de los mismos. Si las tecnologias se implementan parcialmente usando software, un
dispositivo puede almacenar instrucciones de software en un soporte de almacenamiento legible por ordenador
no transitorio adecuado y puede ejecutar las instrucciones usando hardware tal como uno o mas procesadores
para realizar las tecnologias de esta descripcién. Cualquiera de los contenidos anteriores (incluyendo
hardware, software, una combinacién de hardware y software, y similares) puede considerarse como uno o
més procesadores. El codificador 20 de video y el decodificador 30 de video puede incluirse cada uno en uno
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o mas codificadores o decodificadores, y el codificador o el decodificador puede integrarse como una parte de
un codificador/decodificador (CODEC) combinado en un dispositivo correspondiente.

El dispositivo 12 de origen puede denominarse dispositivo de codificacion de video o aparato de codificacién
de video. El dispositivo 14 de destino puede denominarse dispositivo de decodificaciéon de video o aparato de
decodificacidén de video. El dispositivo 12 de origen y el dispositivo 14 de destino pueden ser un ejemplo de un
dispositivo de codificacién de video o un aparato de codificacion de video.

El dispositivo 12 de origen y el dispositivo 14 de destino pueden incluir uno cualquiera de una amplia gama de
dispositivos, incluido cualquier tipo de dispositivo portatil o fijo, por ejemplo, un notebook u ordenador portétil,
un teléfono mévil, un teléfono inteligente, una tableta u ordenador tableta, una camara de video, un ordenador
de escritorio, un decodificador, un televisor, un dispositivo de visualizacién, un reproductor de medios digitales,
una consola de videojuegos, un dispositivo de transmisién de video (tal como un servidor de servicios de
contenido o un servidor de entrega de contenido), un dispositivo receptor de emisiones o un dispositivo
transmisor de emisiones, y puede usar o no cualquier tipo de sistema operativo.

En algunos casos, el dispositivo 12 de origen y el dispositivo 14 de destino pueden estar equipados para
comunicacién inaldmbrica. Por lo tanto, el dispositivo 12 de origen y el dispositivo 14 de destino pueden ser
dispositivos de comunicaciones inaldmbricas.

En algunos casos, el sistema 10 de codificaciéon de video mostrado en la FIG. 1 es simplemente un ejemplo y
las tecnologias de esta solicitud pueden aplicarse a configuraciones de codificacién de video (por ejemplo,
codificacion de video o decodificacidn de video) que no necesariamente incluyen ninguna comunicacién de
datos entre un dispositivo de codificacion y un dispositivo de decodificacién. En otros ejemplos, los datos se
pueden recuperar de una memoria local, se pueden transmitir a través de una red o similar. Un dispositivo de
codificacion de video puede codificar y almacenar datos en la memoria, y/o un dispositivo de decodificacién de
video puede recuperar y decodificar datos de la memoria. En algunos ejemplos, la codificacion y decodificacién
la realizan dispositivos que no se comunican entre si, sino que simplemente codifican datos en la memoria y/o
recuperan y decodifican datos de la memoria.

Debe entenderse que, para cada uno de los ejemplos descritos con referencia al codificador 20 de video, el
decodificador 30 de video puede configurarse para realizar un proceso reciproco. Con respecto a los elementos
de sintaxis de sefalizacidn, el decodificador 30 de video puede configurarse para recibir y analizar dicho
elemento de sintaxis y decodificar correspondientemente los datos de video relacionados. En algunos
ejemplos, el codificador 20 de video puede codificar por entropia el elemento de sintaxis en un flujo de bits de
video codificado. En tales ejemplos, el decodificador 30 de video puede analizar tal elemento de sintaxis y
decodificar correspondientemente los datos de video relacionados.

La FIG. 2 es un diagrama ilustrativo de un ejemplo de un sistema 40 de codificacién de video que incluye el
codificador 20 en la FIG. 3 y/o el decodificador 30 en la FIG. 4 segln una realizacién de ejemplo. El sistema
40 puede implementar una combinacién de diversas tecnologias de esta solicitud. En una implementacién
descrita, el sistema 40 de codificacién de video puede incluir un dispositivo 41 de formacidén de imagenes, el
codificador 20 de video, el decodificador 30 de video (y/o un codificador de video implementado usando un
circuito 47 légico de una unidad 46 de procesamiento), una antena 42, uno o més procesadores 43, uno 0 mas
memorias 44, y/o un dispositivo 45 de visualizacion.

Como se muestra en la FIG. 2, el dispositivo 41 de formacién de imégenes, la antena 42, la unidad 46 de
procesamiento, el circuito 47 l6gico, el codificador 20 de video, el decodificador 30 de video, el procesador 43,
la memoria 44 y/o el dispositivo 45 de visualizacién pueden comunicarse entre si. Como se describe, aunque
el sistema 40 de codificacién de video se ilustra usando el codificador 20 de video y el decodificador 30 de
video, en otro ejemplo diferente, el sistema 40 de codificacién de video puede incluir solo el codificador 20 de
video o solo el decodificador 30 de video.

En algunos ejemplos, como se muestra en la FIG. 2, el sistema 40 de codificacién de video puede incluir una
antena 42. Por ejemplo, la antena 42 puede configurarse para transmitir o recibir flujos de bits codificados de
datos de video. Ademas, en algunos ejemplos, el sistema 40 de codificacién de video puede incluir el
dispositivo 45 de visualizacién. El dispositivo 45 de visualizacién puede configurarse para presentar los datos
de video. En algunos ejemplos, como se muestra en la FIG. 2, el circuito 47 16gico puede implementarse por
la unidad 46 de procesamiento. La unidad 46 de procesamiento puede incluir l6gica de circuito integrado de
aplicacion especifica (ASIC), un procesador de gréaficos, un procesador de propésito general, o similares. El
sistema 40 de codificacion de video puede incluirademas un procesador 43 opcional. El procesador 43 opcional
puede incluir de forma similar I6gica de circuito integrado de aplicacion especifica (ASIC), un procesador de
graficos, un procesador de propdsito general o similares. En algunos ejemplos, el circuito 47 légico puede
implementarse por hardware, por ejemplo, hardware dedicado para codificacion de video. El procesador 43
puede implementarse por un software de propésito general, un sistema operativo o similar. Ademas, la memoria
44 puede ser cualquier tipo de memoria, por ejemplo, una memoria volatil (por ejemplo, una memoria de acceso
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aleatorio estatica (SRAM) o una memoria de acceso aleatorio dindmica (DRAM)) o una memoria no volatil (por
ejemplo, una memoria flash). En un ejemplo no limitativo, la memoria 44 puede implementarse como una
memoria caché. En algunos ejemplos, el circuito 47 |6gico puede acceder a la memoria 44 (por ejemplo, para
la implementaciéon de un bufer de imégenes). En otros ejemplos, el circuito 47 Iégico y/o la unidad 46 de
procesamiento pueden incluir una memoria (por ejemplo, una caché) para la implementacién de un bufer de
imagenes o similar.

En algunos ejemplos, el codificador 20 de video implementado usando el circuito légico puede incluir un bufer
de imégenes (que se implementa, por ejemplo, por la unidad 46 de procesamiento o la memoria 44) y una
unidad de procesamiento de gréficos (que se implementa, por ejemplo, por la unidad 46 de procesamiento).
La unidad de procesamiento de gréficos puede estar acoplada comunicativamente al bufer de imagenes. La
unidad de procesamiento de graficos puede incluir el codificador 20 de video implementado a través del circuito
47 lbgico para incorporar diversos médulos descritos con referencia a la FIG. 2 y/o cualquier otro sistema o
subsistema codificador descrito en esta memoria descriptiva. El circuito 16gico puede configurarse para realizar
diversas operaciones descritas en esta memoria descriptiva.

El decodificador 30 de video puede implementarse por el circuito 47 |6gico de manera similar, para implementar
diversos moédulos descritos con referencia al decodificador 30 en la FIG. 4 y/o cualquier otro sistema o
subsistema descrito en esta memoria descriptiva. En algunos ejemplos, el decodificador 30 de video
implementado usando el circuito 16gico puede incluir un bufer de imagenes (que se implementa, por ejemplo,
por la unidad 2820 de procesamiento o la memoria 44) y una unidad de procesamiento de gréficos (que se
implementa, por ejemplo, por la unidad 46 de procesamiento). La unidad de procesamiento de graficos puede
estar acoplada comunicativamente al bufer de imagenes. La unidad de procesamiento de graficos puede incluir
un decodificador 30 de video implementado usando el circuito 47 Iégico, para implementar diversos médulos
como se analizd con respecto a la FIG. 4 y/o cualquier otro sistema o subsistema decodificador descrito en
esta memoria descriptiva.

En algunos ejemplos, la antena 42 del sistema 40 de codificacién de video puede configurarse para recibir un
flujo de bits codificado de datos de video. Como se describe, el flujo de bits codificado puede incluir datos, un
indicador, un valor de indice, datos de seleccién de modo o similares que estén relacionados con la codificacién
de fotogramas de video y que se describen en esta memoria descriptiva, por ejemplo, datos relacionados con
el particionamiento de codificacién (por ejemplo, un coeficiente de transformacién o un coeficiente de
transformacién cuantificado, un indicador opcional (como se describe) y/o datos que definen el particionamiento
de codificacién). El sistema 40 de codificacién de video también puede incluir un decodificador 30 de video que
esta acoplado a la antena 42 y configurado para decodificar el flujo de bits codificado. El dispositivo 45 de
visualizacién esta configurado para presentar fotogramas de video.

Codificador y Método de Codificacién

La FIG. 3 muestra un diagrama de bloques esquematico/conceptual de un ejemplo de un codificador 20 de
video configurado para implementar las tecnologias de esta solicitud (esta descripcién). En el ejemplo en la
FIG. 3, el codificador 20 de video incluye una unidad 204 de calculo residual, una unidad 206 de procesamiento
de transformacién, una unidad 208 de cuantificacién, una unidad 210 de cuantificacién inversa y una unidad
212 de procesamiento de transformacién inversa, una unidad 214 de reconstrucciéon, un bufer 216, una unidad
220 de filtro de bucle, un bufer de imagenes decodificadas (DPB) 230, una unidad 260 de procesamiento de
prediccidn y una unidad 270 de codificacién de entropia. La unidad 260 de procesamiento de prediccidn puede
incluir una unidad 244 de interprediccién, una unidad 254 de intrapredicciéon y una unidad 262 de seleccion de
modo. La unidad 244 de interpredicciéon puede incluir una unidad de estimacién de movimiento y una unidad
de compensacién de movimiento (no mostrada de la figura). El codificador 20 de video como se muestra en la
FIG. 3 también puede denominarse codificador de video hibrido o codificador de video basado en un cédec de
video hibrido.

Por ejemplo, la unidad 204 de calculo residual, la unidad 206 de procesamiento de transformacién, la unidad
208 de cuantificacién, la unidad 260 de procesamiento de prediccién y la unidad 270 de codificacién de entropia
forman una ruta de sefial directa del codificador 20, mientras que, por ejemplo, la unidad 210 de cuantificacién
inversa, la unidad 212 de procesamiento de transformacién inversa, la unidad 214 de reconstruccién, el bdfer
216, el filtro 220 de bucle, el bufer de imégenes decodificadas (DPB) 230 y la unidad 260 de procesamiento de
prediccién forman una ruta de sefial inversa del codificador. La ruta de sefial inversa del codificador
corresponde a una ruta de sefial de un decodificador (consulte el decodificador 30 en la FIG. 4).

El codificador 20 recibe, por ejemplo, a través de la entrada 202, una imagen 201 o un bloque 203 de la imagen
201, por ejemplo, una imagen de una secuencia de imagenes que forman un video o secuencia de video. El
bloque 203 de imagen también puede denominarse bloque de imagen actual o bloque de imagen a codificar.
La imagen 201 también puede denominarse imagen actual o de imagen a codificar (en particular en la
codificacion de video, para distinguir la imagen actual de otras imagenes, las otras imagenes son, por ejemplo,
imagenes codificadas y/o decodificadas previamente de una misma secuencia de video, es decir, la secuencia
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de video que también incluye la imagen actual).
Particionamiento

Una realizacién del codificador 20 puede incluir una unidad de particionamiento (no mostrada en la FIG. 3),
configurada para dividir la imagen 201 en una pluralidad de bloques tales como el bloque 203. La imagen 201
generalmente se divide en una pluralidad de bloques no superpuestos. La unidad de particionamiento puede
configurarse para usar un mismo tamafio de bloque para todas las imagenes de una secuencia de video y la
cuadricula correspondiente que define el tamafio de bloque, o para cambiar un tamafio de bloque entre
imagenes o subconjuntos o grupos de iméagenes, y dividir cada imagen en bloques correspondientes.

En un ejemplo, la unidad 260 de procesamiento de prediccion del codificador 20 de video puede configurarse
para realizar cualquier combinacién de las tecnologias de particionamiento descritas anteriormente.

Al igual que la imagen 201, el bloque 203 es también o puede ser considerado como un conjunto o matriz
bidimensional de muestras con valores de luma (valores de muestra), aunque un tamafio del bloque 203 es
menor que un tamafo de la imagen 201. En otras palabras, el bloque 203 puede incluir, por ejemplo, una matriz
de muestras (por ejemplo, una matriz de luma en un caso de una imagen 201 monocromatica), tres matrices
de muestras (por ejemplo, una matriz de luma y dos matrices de croma en un caso de una imagen de color) o
cualquier otra cantidad y/o tipo de matrices dependiendo del formato de color aplicado. Una cantidad de
muestras en direcciones horizontal y vertical (o ejes) del bloque 203 define el tamafio de bloque 203.

El codificador 20 mostrado en la FIG. 3 est4 configurado para codificar la imagen 201 bloque a bloque, por
ejemplo, realizar codificacion y prediccién en cada bloque 203.

Calculo Residual

La unidad 204 de célculo residual esta configurada para calcular un bloque 205 residual en funcién del bloque
203 de imagen y de un bloque 265 de prediccion (mas adelante se proporcionan més detalles sobre el bloque
265 de prediccidn), por ejemplo, restando los valores de muestra del bloque 265 de prediccién de los valores
de muestra del bloque 203 de imagen, muestra a muestra, para obtener el bloque 205 residual en un dominio
de la muestra.

Transformacion

La unidad 206 de procesamiento de transformacién esta configurada para aplicar una transformacién, por
ejemplo, una transformacién de coseno discreta (DCT) o una transformaciéon de seno discreta (DST), a los
valores de muestra del bloque 205 residual para obtener coeficientes 207 de transformacién en un dominio de
transformacién. El coeficiente 207 de transformacién también puede denominarse coeficiente residual de
transformacién y representa el bloque 205 residual en el dominio de transformacién.

La unidad 206 de procesamiento de transformaciéon puede configurarse para aplicar aproximaciones de
nimeros enteros de DCT/DST, tales como las transformaciones especificadas para HEVC/H.265. En
comparacién con una ftransformacién DCT ortogonal, dichas aproximaciones de nUmeros enteros
generalmente se escalan por un factor. Para preservar una norma de un bloque residual que se procesa usando
transformaciones directas e inversas, se aplica un factor de escala adicional como una parte del proceso de
transformacién. El factor de escala generalmente se elige en funcién de algunas restricciones. Por ejemplo, el
factor de escala es una potencia de dos para una operacién de desplazamiento, una profundidad de bits del
coeficiente de transformacion, o un equilibrio entre precisién y costes de implementacién. Por ejemplo, se
especifica un factor de escala especifico para la transformacién inversa por, por ejemplo, la unidad 212 de
procesamiento de transformacién inversa en un lado del decodificador 30 (y una transformacién inversa
correspondiente por, por ejemplo, la unidad 212 de procesamiento de transformacién inversa en un lado del
codificador 20), y, correspondientemente, se puede especificar un factor de escala correspondiente para la
transformacién directa por la unidad 206 de procesamiento de transformacion en el lado del codificador 20.

Cuantificacién

La unidad 208 de cuantificacion estd configurada para cuantificar los coeficientes 207 de transformacién para
obtener coeficientes 209 de transformaciéon cuantificados, por ejemplo, aplicando cuantificacién escalar o
cuantificacién vectorial. El coeficiente 209 de transformacién cuantificado también puede denominarse
coeficiente 209 residual cuantificado. Un proceso de cuantificacién puede reducir una profundidad de bits
relacionada con algunos o todos los coeficientes 207 de transformacién. Por ejemplo, un coeficiente de
transformacién de n bits puede redondearse hacia abajo a un coeficiente de transformacién de m bits durante
la cuantificacién, donde n es mayor que m. El grado de cuantificacién puede modificarse ajustando un
parametro de cuantificacion (QP). Por ejemplo, para cuantificacion escalar, se pueden aplicar escalas
diferentes para lograr una cuantificacién mas fina o més gruesa. Unos escalones de cuantificacién menores
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corresponden a una cuantificacién més fina, mientras que unos escalones de cuantificacién mas grandes
corresponden a una cuantificacién mas gruesa. Un escalén de cuantificacién adecuado puede indicarse por el
parametro de cuantificacién (QP). Por ejemplo, el pardmetro de cuantificacién puede ser un indice de un
conjunto predefinido de escalones de cuantificacién adecuados. Por ejemplo, un parametro de cuantificacién
méas pequefio puede corresponder a una cuantificacion mas fina (un escaldén de cuantificacién méas pequefio)
y un pardametro de cuantificacion mas grande puede corresponder a una cuantificacién mas gruesa (escalones
de cuantificacion mas grandes) o viceversa. La cuantificacién puede incluir divisibn por un escalén de
cuantificacién y cuantificacién o cuantificacién inversa, por ejemplo, realizada por la unidad 210 de
cuantificacién inversa, o puede incluir multiplicacién por un escaldén de cuantificaciéon. En realizaciones segun
algunos estandares tales como el HEVC, un parametro de cuantificacién puede usarse para determinar el
escalén de cuantificacion. Generalmente, el escalén de cuantificacién puede calcularse en funcién de un
parametro de cuantificacién usando una aproximacién de punto fijo de una ecuacién que incluye la division.
Pueden introducirse factores de escalado adicionales para cuantificacién y decuantificacién para restaurar la
norma del bloque residual, donde la norma del bloque residual puede modificarse debido a una escala usada
en la aproximacién de punto fijo de la ecuacién para el escalén de cuantificacién y el pardmetro de
cuantificacién. En una implementacién de ejemplo, se pueden combinar las escalas de la transformacion
inversa y la decuantificacién. De manera alternativa, pueden usarse tablas de cuantificacién personalizadas y
seflalarse desde el codificador al decodificador, por ejemplo, en un flujo de bits. La cuantificacién es una
operacién con pérdida, donde una pérdida aumenta con un aumento del escalén de cuantificacién.

La unidad 210 de cuantificacidn inversa esta configurada para aplicar la cuantificacién inversa de la unidad 208
de cuantificacién a un coeficiente cuantificado para obtener un coeficiente 211 decuantificado, por ejemplo,
aplicar, en funcién de o usando un mismo escalén de cuantificaciéon que la unidad 208 de cuantificacion, la
inversa de un esquema de cuantificacién aplicado por la unidad 208 de cuantificacién. El coeficiente 211
decuantificado también puede denominarse coeficiente 211 residual decuantificado, y corresponde al
coeficiente 207 de transformacién, aunque el coeficiente 211 de decuantificado generalmente es diferente del
coeficiente de transformacién debido a una pérdida causada por la cuantificacién.

La unidad 212 de procesamiento de transformacién inversa estéd configurada para aplicar una transformacién
inversa de la transformacién aplicada por la unidad 206 de procesamiento de transformacién, por ejemplo, una
transformacién de coseno discreta (DCT) inversa o una transformacién de seno discreta (DST) inversa, para
obtener un bloque 213 de transformacién inversa en el dominio de la muestra. El bloque 213 de transformacién
inversa también puede denominarse bloque 213 decuantificado de transformacién inversa o bloque 213
residual de transformacién inversa.

La unidad 214 de reconstruccidn (por ejemplo, un sumador 214) esta configurada para sumar el bloque 213 de
transformacién inversa (es decir, el bloque 213 residual reconstruido) al bloque 265 de prediccién, por ejemplo,
sumando valores de muestra del bloque 213 residual reconstruido y los valores de muestra del bloque 265 de
prediccidn, para obtener un bloque 215 reconstruido en el dominio de la muestra.

Opcionalmente, la unidad 216 de bufer ("bufer" 216 para abreviar), por ejemplo, el blfer 216 de linea, esta
configurado para almacenar en bufer o almacenar el bloque 215 reconstruido y un valor de muestra
correspondiente, por ejemplo, para intraprediccién. En otras realizaciones, el codificador puede configurarse
para usar un bloque reconstruido sin filtrar y/o un valor de muestra correspondiente que esta/estén
almacenado/s en la unidad 216 de bufer, para cualquier tipo de estimacién y/o prediccién, por ejemplo,
intraprediccién.

Por ejemplo, en una realizacién, el codificador 20 puede configurarse para que la unidad 216 se configure para
almacenar el bloque 215 reconstruido no usado solo para el bloque 254 de intraprediccién, sino usado también
para la unidad 220 de filtro de bucle (no mostrada en la FIG. 3), y/o para que, por ejemplo, la unidad 216 de
bafer y la unidad 230 de bufer de imagenes decodificadas formen un bufer. En otras realizaciones, un bloque
221 filtrado y/o un bloque o una muestra del bufer 230 de imagenes decodificadas (el bloque o la muestra no
se muestran en la FIG. 3) se usa/n como una entrada o una base para la unidad 254 de intraprediccién.

La unidad 220 de filtro de bucle ("filtro de bucle" 220 para abreviar) esta configurada para filtrar el bloque 215
reconstruido para obtener un bloque 221 filtrado, por ejemplo, para suavizar las transiciones de muestras o
mejorar la calidad del video. La unidad 220 de filtro de bucle esta destinada a representar uno o mas filtros de
bucle, que incluyen, por ejemplo, un filtro de desbloqueo, un filtro de desplazamiento adaptativo de muestras
(SAO) u otros filtros tales como un filtro bilateral, un filtro de bucle adaptativo (ALF), un filtros de nitidez o un
filtro de suavizado, o un filtro colaborativo. Aunque la unidad 220 de filtro de bucle se muestra en la FIG. 3
como un filtro en bucle, en otras configuraciones, la unidad 220 de filtro de bucle puede implementarse como
un filtro posbucle. El bloque 221 filtrado también puede denominarse bloque 221 reconstruido filtrado. El bufer
230 de imégenes decodificadas puede almacenar un bloque de codificaciéon reconstruido después de que la
unidad 220 de filtro de bucle realice una operacién de filtrado en el bloque de codificacién reconstruido.

En una realizacion, el codificador 20 (correspondientemente, la unidad 220 de filtro de bucle) puede
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configurarse para emitir un parametro de filtro de bucle (por ejemplo, informacién de desplazamiento adaptativa
de muestras), por ejemplo, directamente o codificado en entropia realizado por la unidad 270 de codificacion
de entropia o cualquier otra unidad de codificacién de entropia, para que, por ejemplo, el decodificador 30
pueda recibir y aplicar el mismo parametro de filtro de bucle para decodificacién.

El bufer de imagenes decodificadas (DPB) 230 puede ser una memoria de imégenes de referencia que
almacena datos de imégenes de referencia para su uso en la codificacién de datos de video por el codificador
20 de video. EI DPB 230 puede estar formado por uno cualquiera de una variedad de dispositivos de memoria
tales como una memoria de acceso aleatorio dinamica (DRAM), incluida una DRAM sincrona (SDRAM), una
RAM magnetorresistiva (MRAM), una RAM resistiva (RRAM), u otros tipos de dispositivos de memoria. EI DPB
230y el bufer 216 pueden ser proporcionados por un mismo dispositivo de memoria o dispositivos de memoria
separados. En un ejemplo, el bufer de imagenes decodificadas (DPB) 230 esta configurado para almacenar el
bloque 221 filtrado. El bufer 230 de imagenes decodificadas puede configurarse ademas para almacenar otro
bloque previamente filtrado, por ejemplo, un bloque 221 previamente reconstruido y filtrado, de la misma
imagen actual o de una imagen diferente, por ejemplo, una imagen previamente reconstruida, y puede
proporcionar una imagen completa previamente reconstruida, es decir, una imagen decodificada (y un bloque
de referencia y muestra correspondientes) y/o una imagen actual parcialmente reconstruida (y un bloque de
referencia y muestra correspondientes), por ejemplo, para interpredicciéon. En un ejemplo, si el bloque 215
reconstruido se reconstruye sin filtrado en bucle, el bufer de imagenes decodificadas (DPB) 230 se configura
para almacenar el bloque 215 reconstruido.

La unidad 260 de procesamiento de prediccidn, también denominada unidad 260 de procesamiento de
prediccidn de bloque, esta configurada para recibir u obtener el bloque 203 (un bloque 203 actual de la imagen
201 actual) y datos de imagen reconstruida, por ejemplo, muestras de referencia de la misma imagen (actual)
del bdfer 216 y/o datos 231 de imagenes de referencia de una o méas imégenes previamente decodificadas del
bafer 230 de imagenes decodificadas, y para procesar tales datos para prediccién, es decir, para proporcionar
un bloque 265 de predicciéon, que puede ser un bloque 245 de interprediccion o un bloque 255 de
intraprediccién.

La unidad 262 de seleccién de modo puede configurarse para seleccionar un modo de prediccién (por ejemplo,
un modo de intraprediccién o modo de interprediccion) y/o un bloque 245 o 255 de prediccion correspondiente
para ser usado como el bloque 265 de prediccién, para el calculo del bloque 205 residual y para la
reconstruccién del bloque 215 reconstruido.

En una realizacién, la unidad 262 de selecciéon de modo puede configurarse para seleccionar el modo de
prediccidn (por ejemplo, de los modos de prediccién soportados por la unidad 260 de procesamiento de
prediccidn), donde el modo de prediccién proporciona una mejor coincidencia o un residual minimo (el residual
minimo significa mejor compresién para la transmisién o almacenamiento) o proporciona sobrecarga de
seflalizacién minima (la sobrecarga de sefializacién minima significa mejor compresion para la transmisién o
el almacenamiento), o que considera o equilibra ambos. La unidad 262 de seleccién de modo puede
configurarse para determinar el modo de prediccidn en funcién de la optimizacién de distorsién de tasa (RDO),
es decir, seleccionar el modo de prediccién que proporciona optimizaciéon de distorsién de tasa minima o
seleccionar un modo de prediccién para cuya distorsién de tasa relacionada cumple al menos un criterio de
selecciéon de modo de prediccién.

A continuacién se describe en detalle el procesamiento de prediccién realizado (por ejemplo, por la unidad 260
de procesamiento de prediccidn) y la seleccién de modo realizada (por ejemplo, por la unidad 262 de seleccidn
de modo) por un ejemplo del codificador 20.

Como se ha descrito anteriormente, el codificador 20 esta configurado para determinar o seleccionar un modo
de prediccién mejor u éptimo de un conjunto de modos de prediccidn (predeterminados). El conjunto de modos
de prediccién puede incluir, por ejemplo, modos de intraprediccién y/o modos de interprediccion.

Un conjunto de modos de intraprediccién puede incluir 35 modos de intraprediccion diferentes, puede incluir
67 modos de intraprediccién diferentes o puede incluir un modo de intraprediccién definido en H.266 en
desarrollo.

Un conjunto de modos de interprediccién depende de imagenes de referencia disponibles (es decir, por
ejemplo, al menos algunas imagenes decodificadas almacenadas en el DBP 230, como se describid
anteriormente) y otros parametros de interprediccién, por ejemplo, depende de si se usa una imagen de
referencia completa o solo una parte de la imagen de referencia, por ejemplo, una regién de ventana de
blsqueda alrededor de una regién del bloque de imagen actual, para buscar un bloque de referencia que
coincida mejor, y/o por ejemplo, depende de si se aplica una interpolacién de muestra tal como una
interpolacién de medio pel y/o un cuarto de pel.

Ademas de los modos de prediccién anteriores, se puede aplicar también un modo de salto y/o un modo directo.
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La unidad 260 de procesamiento de prediccidn puede configurarse ademas para dividir el bloque 203 en
particiones de bloque o subbloques mas pequefios, por ejemplo, usando iterativamente particionamiento de
arbol cuadruple (QT), particionamiento de arbol binario (BT), particionamiento de arbol triple (TT) o cualquier
combinacién de las mismos, y realizar, por ejemplo, prediccién en cada una de las particiones de bloque o
subbloques. La selecciéon de modo incluye seleccién de una estructura de arbol del bloque 203 particionado y
seleccién de un modo de prediccién usado para cada una de las particiones de bloque o subbloques.

La unidad 244 de interprediccién puede incluir una unidad de estimacién de movimiento (ME) (no mostrada en
la FIG. 3) y una unidad de compensaciéon de movimiento (MC) (no mostrada en la FIG. 3). La unidad de
estimacién de movimiento esta configurada para recibir u obtener el bloque 203 de imagen (el bloque 203 de
imagen actual de la imagen 201 actual) y una imagen 231 decodificada, o al menos uno o una pluralidad de
bloques previamente reconstruidos, por ejemplo, uno o mas bloques reconstruidos de otras/diferentes
imagenes 231 previamente decodificadas, para estimacién de movimiento. Por ejemplo, una secuencia de
video puede incluir la imagen actual y una imagen 31 previamente decodificada, o en otras palabras, la imagen
actual y la imagen 31 previamente decodificada pueden ser una parte o formar una secuencia de imagenes
que forman una secuencia de video.

Por ejemplo, el codificador 20 puede configurarse para seleccionar un bloque de referencia de una pluralidad
de bloques de referencia de una misma imagen o diferentes imagenes en una pluralidad de otras imagenes y
proporcionar, para la unidad de estimacidén de movimiento (no mostrada en la FIG. 3), una imagen de referencia
y/o proporcionar un desplazamiento (un desplazamiento espacial) entre una ubicacién (coordenadas X e Y) del
bloque de referencia y una ubicacién del bloque actual como un pardmetro de interpredicciéon. Este
desplazamiento también se denomina vector de movimiento (MV).

La unidad de compensaciéon de movimiento esta configurada para obtener, por ejemplo, recibir el pardmetro
de interprediccién y para realizar una interprediccidén en funcién o usando el parametro de interprediccién, para
obtener el bloque 245 de interprediccién. La compensacién de movimiento realizada por la unidad de
compensaciéon de movimiento (no mostrada en la FIG. 3), puede incluir extraer o generar un bloque de
prediccidn en funcién de un vector de movimiento/bloque determinado a través de la estimacién de movimiento
(la interpolacién puede ser realizada con precisiéon de submuestra). El filtrado de interpolacién puede generar
muestras de muestra adicionales a partir de muestras de muestra conocidas, aumentando asi potencialmente
una cantidad de bloques de prediccion candidatos que pueden usarse para codificar un bloque de imagen. Al
recibir el vector de movimiento para una PU del bloque de imagen actual, la unidad 246 de compensacidén de
movimiento puede ubicar un bloque de prediccion al que apunta el vector de movimiento en una de las listas
de imagenes de referencia. La unidad 246 de compensacién de movimiento también puede generar un
elemento de sintaxis asociado con un bloque y un segmento de video, para el decodificador 30 de video use
el elemento de sintaxis para decodificar el bloque de imagen del segmento de video.

La unidad 254 de intraprediccion esta configurada para obtener, por ejemplo, recibir, un bloque 203 de imagen
(bloque de imagen actual) y uno o més bloques previamente reconstruidos, por ejemplo, blogues vecinos
reconstruidos, de una misma imagen para intraestimacién. Por ejemplo, el codificador 20 puede estar
configurado para seleccionar un modo de intraprediccién de una pluralidad de modos de intraprediccién.

En una realizacion, el codificador 20 puede configurarse para seleccionar el modo de intraprediccién segin un
criterio de optimizacién, por ejemplo, en funcidén de un residual minimo (por ejemplo, un modo de intraprediccion
que proporciona el bloque 255 de prediccién que es més similar al bloque 203 de imagen actual) o una
distorsién de tasa minima.

La unidad 254 de intraprediccién est4 configurada ademas para determinar el bloque 255 de intraprediccién
en funcién de, por ejemplo, un modo de intraprediccién en el modo de intraprediccion seleccionado. En
cualquier caso, después de seleccionar un modo de intraprediccion para un bloque, la unidad 254 de
intrapredicciéon también se configura para proporcionar un pardmetro de intraprediccién, es decir, informacion
que indica el modo de intraprediccion seleccionado para el bloque, a la unidad 270 de codificacion de entropia.
En un ejemplo, la unidad 254 de intraprediccién puede configurarse para realizar cualquier combinacién de las
tecnologias de intraprediccién descritas mas adelante.

La unidad 270 de codificacion de entropia esta configurada para aplicar (o evitar aplicar) un algoritmo o
esquema de codificacién de entropia (por ejemplo, un esquema de codificacién de longitud variable (VLC), un
esquema de VLC adaptable al contexto (CAVLC), un esquema de codificaciéon aritmética, una codificacién
aritmética binaria adaptable al contexto (CABAC), una codificacién aritmética binaria adaptable al contexto
basada en sintaxis (SBAC), una codificacién de entropia de particionamiento de intervalo de probabilidad
(PIPE) u otra técnica o metodologia de codificacién de entropia) en uno o todos de los siguientes: el coeficiente
209 cuantificado, el pardmetro de interprediccion, el parametro de intraprediccion, y/o el parametro de filtro de
bucle, para obtener datos 21 de imagen codificados que pueden ser emitidos a través de una salida 272, por
ejemplo, en una forma de un flujo 21 de bits codificados. El flujo de bits codificado puede transmitirse al
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decodificador 30 de video, o archivarse para su posterior transmisién o recuperacién por el decodificador 30
de video. La unidad 270 de codificacién de entropia puede configurarse ademas para codificar en entropia otro
elemento de sintaxis para un segmento de video actual que se esta codificando.

Se puede usar otra variante estructural del codificador 20 de video para codificar el flujo de video. Por ejemplo,
un codificador 20 no basado en transformacién puede cuantificar directamente una sefial residual sin la unidad
206 de procesamiento de transformacién para algunos bloques o fotogramas. En otra implementacién, el
codificador 20 puede tener la unidad 208 de cuantificaciéon y la unidad 210 de cuantificacién inversa que se
combinan en una sola unidad.

La FIG. 4 muestra un decodificador 30 de video de ejemplo, configurado para implementar las tecnologias de
esta solicitud. El decodificador 30 de video esta configurado para recibir datos 21 de imagen codificados (por
ejemplo, un flujo de bits codificado), por ejemplo, codificados por el codificador 20, para obtener una imagen
231 decodificada. En un proceso de decodificacion, el decodificador 30 de video recibe datos de video del
codificador 20 de video, por ejemplo, un flujo de bits de video codificado que representa un bloque de imagen
de un segmento de video codificado y un elemento de sintaxis asociado.

En el ejemplo en la FIG. 4, el decodificador 30 incluye una unidad 304 de decodificaciéon de entropia, una
unidad 310 de cuantificacién inversa, una unidad 312 de procesamiento de transformacién inversa, una unidad
314 de reconstruccién (por ejemplo, un sumador 314), un bufer 316, un filtro 320 de bucle, un bufer 330 de
imagenes decodificadas y una unidad 360 de procesamiento de prediccidén. La unidad 360 de procesamiento
de prediccién puede incluir una unidad 344 de interprediccién, una unidad 354 de intraprediccién y una unidad
362 de selecciéon de modo. En algunos ejemplos, el decodificador 30 de video puede realizar un proceso de
decodificacién generalmente reciproco al proceso de codificacién descrito con referencia al codificador 20 de
video en la FIG. 3.

La unidad 304 de decodificacion de entropia esté configurada para realizar la decodificaciéon de entropia de los
datos 21 de imagen codificados para obtener, por ejemplo, un coeficiente 309 cuantificado y/o un parametro
de codificacién decodificado (no mostrados en la FIG. 4), por ejemplo, uno cualquiera o todos de un parametro
de interprediccién, un parametro de intraprediccidn, un parametro de filtro de bucle, y/u otro elemento de
sintaxis (que estan decodificados). La unidad 304 de decodificacién de entropia esta configurada ademas para
reenviar el parametro de interprediccion, el parametro de intraprediccién y/u otro elemento de sintaxis a la
unidad 360 de procesamiento de prediccidén. El decodificador 30 de video puede recibir los elementos de
sintaxis en un nivel de segmento de video y/o un nivel de bloque de video.

La unidad 310 de cuantificacién inversa puede tener una misma funcién que la unidad 110 de cuantificacién
inversa. La unidad 312 de procesamiento de transformacion inversa puede tener una misma funcién que la
unidad 212 de procesamiento de transformacién inversa. La unidad 314 de reconstrucciéon puede tener una
misma funcién que la unidad 214 de reconstruccién. El buffer 316 puede tener una misma funcién que el buffer
216. El filtro de 320 bucle puede tener una misma funcién que el filtro 220 de bucle. El bdfer 330 de iméagenes
decodificadas puede tener una misma funcién que el bafer 230 de imagenes decodificadas.

La unidad 360 de procesamiento de predicciéon puede incluir una unidad 344 de interprediccién y una unidad
354 de intraprediccion. La unidad 344 de interprediccién puede ser similar a la unidad 244 de interprediccion
en funciones, y la unidad 354 de intraprediccién puede ser similar a la unidad 254 de intraprediccién en
funciones. La unidad 360 de procesamiento de prediccidon generalmente estd configurada para realizar la
prediccidn de bloque y/u obtener un bloque 365 de prediccidén a partir de los datos 21 codificados, y recibir u
obtener (explicita o implicitamente) un pardmetro relacionado con la prediccién y/o la informacién sobre un
modo de prediccién seleccionado, por ejemplo, de la unidad 304 de decodificacién de entropia.

Cuando un segmento de video se codifica como un segmento intracodificado (), la unidad 354 de
intraprediccién de la unidad 360 de procesamiento de prediccion esta configurada para generar el bloque 365
de prediccion para un bloque de imagen del segmento de video actual en funcién de un modo de intraprediccion
seflalizado y datos que son de un bloque previamente decodificado de un fotograma o imagen actual. Cuando
un fotograma de video se codifica como un segmento intercodificado (B o P), la unidad 344 de interprediccién
(por ejemplo, la unidad de compensacién de movimiento) de la unidad 360 de procesamiento de prediccidon
esta configurada para general el bloque 365 de prediccién para un bloque de video del segmento de video
actual en funcién de un vector de movimiento y otro elemento de sintaxis que se reciben de la unidad 304 de
decodificacién de entropia. Para interprediccién, el bloque de predicciéon puede generarse a partir de una de
las imagenes de referencia en una lista de imagenes de referencia. El decodificador 30 de video puede construir
las listas de fotogramas de referencia, una lista O y una lista 1, usando una tecnologia de construccién
preestablecida en funcién de imagenes de referencia almacenadas en el DPB 330.

La unidad 360 de procesamiento de prediccién esta configurada para determinar informacién de prediccién
para el bloque de video del segmento de video actual analizando el vector de movimiento y otro elemento de
sintaxis, y usa la informacién de prediccién para generar un bloque de prediccion para el bloque de video actual
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que se estd decodificando. Por ejemplo, la unidad 360 de procesamiento de predicciéon determina, usando
algunos elementos de sintaxis recibidos, un modo de prediccion (por ejemplo, intraprediccién o interprediccién)
para codificar el bloque de video en el segmento de video, un tipo de segmento de interprediccién (por ejemplo,
un segmento B, un segmento P o un segmento GPB), informacién de construccién para una o mas de las listas
de imagenes de referencia para el segmento, un vector de movimiento para cada bloque de video
intercodificado para el segmento, un estado de interprediccidén para cada bloque de video intercodificado en el
segmento, y otra informacién, para decodificar el bloque de video en el segmento de video actual.

La unidad 310 de cuantificacién inversa esta configurada para cuantificacién inversa (es decir, decuantificacién)
en un coeficiente de transformacién cuantificado proporcionado en el flujo de bits y decodificado por la unidad
304 de decodificacién de entropia. Un proceso de cuantificacidn inversa puede incluir: usar un parametro de
cuantificacién calculado por el codificador 20 de video para cada bloque de video en el segmento de video,
para determinar un grado de cuantificacién que debe aplicarse y, asimismo, un grado de cuantificacién inversa
que debe aplicarse.

La unidad 312 de procesamiento de transformacién inversa estéa configurada para aplicar una transformacién
inversa (por ejemplo, una DCT inversa, una transformaciéon de nimeros enteros inversa o un proceso de
transformacion inversa conceptualmente similar) a los coeficientes de transformacién, para generar un bloque
residual en un dominio de la muestra.

La unidad 314 de reconstruccidn (por ejemplo, el sumador 314) esta configurada para sumar un bloque 313 de
transformacién inversa (es decir, un bloque 313 residual reconstruido) al bloque 365 de prediccién, por ejemplo,
sumando valores de muestra del bloque 313 residual reconstruido y valores de muestra del bloque 365 de
prediccidn, para obtener un bloque 315 reconstruido en un dominio de la muestra.

La unidad 320 de filtro de bucle (durante un bucle de codificaciéon o después de un bucle de codificacién) esta
configurada para filtrar el bloque 315 reconstruido para obtener un bloque 321 filtrado, para suavizar las
transiciones de muestras o mejorar la calidad del video. En un ejemplo, la unidad 320 de filtro de bucle puede
configurarse para realizar cualquier combinacién de las tecnologias de filtrado descritas mas adelante. La
unidad 320 de filtro de bucle esta destinada a representar uno o més filtros de bucle tal como un filtro de
desbloqueo, un filtro de desplazamiento adaptativo de muestra (SAO) u otro filtro, por ejemplo, un filtro bilateral,
un filtro de bucle adaptativo (ALF), un filtro de nitidez o filtros de suavizado, o un filtro colaborativo. Aunque la
unidad 320 de filtro de bucle se muestra como un filtro en bucle en la FIG. 4, en otra configuracién, la unidad
320 de filtro de bucle puede implementarse como un filtro posbucle.

Los bloques 321 de video decodificados en un fotograma o imagen dadas se almacenan luego en el bufer 330
de imagenes decodificadas que almacena una imagen de referencia usada para compensacién de movimiento
posterior.

El decodificador 30 esta configurado para, por ejemplo, emitir una imagen 31 decodificada a través de la salida
332, para presentacién a un usuario o visualizacién por un usuario.

Se puede usar otra variante del decodificador 30 de video para decodificar el flujo de bits comprimido. Por
ejemplo, el decodificador 30 puede generar un flujo de video de salida sin la unidad 320 de filtrado de bucle.
Por ejemplo, un decodificador 30 no basado en transformacién puede cuantificar de forma inversa una sefial
residual directamente sin la unidad 312 de procesamiento de transformacidn inversa para ciertos bloques o
fotogramas. En otra implementacién, el decodificador 30 de video puede tener la unidad 310 de cuantificacién
inversa y la unidad 312 de procesamiento de transformacién inversa combinadas en una sola unidad.

La FIG. 5 es un diagrama esquematico de una estructura de un dispositivo 400 de codificaciéon de video (por
ejemplo, un dispositivo 400 de codificaciéon de video o un dispositivo 400 de decodificacién de video) segun
una realizacién de esta solicitud. El dispositivo 400 de codificacion de video es adecuado para implementar las
realizaciones descritas en esta memoria descriptiva. En una realizacién, el dispositivo 400 de codificacidén de
video puede ser un decodificador de video (por ejemplo, el decodificador 30 de video en la FIG. 1) o un
codificador de video (por ejemplo, el codificador 20 de video en la FIG. 1). En una realizacién, el dispositivo
400 de codificacidn de video puede ser uno o mas componentes del decodificador 30 de video en la FIG. 1 0
el codificador 20 de video en la FIG. 1.

El dispositivo 400 de codificacidén de video incluye: un puerto 410 de entrada y una unidad receptora (Rx) 420
para recibir datos; un procesador, una unidad l6gica, o unidad de procesamiento central (CPU) 430 para
procesar datos; una unidad de transmisién (Tx) 440 y un puerto 450 de salida para transmitir datos; y una
memoria 460 para almacenar datos. El dispositivo 400 de codificacién de video también puede incluir un
componentes de conversién dptico a eléctrico y un componente de eléctrico a éptico (EO) acoplados al puerto
410 de entrada, a la unidad 420 de recepcién, a la unidad 440 de transmisién, y al puerto 450 de salida para
salida o entrada de sefiales 6pticas o eléctricas.
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El procesador 430 estd implementado por hardware y software. El procesador 430 puede implementarse como
uno o més chips de CPU, nucleos (por ejemplo, un procesador multintcleo), FPGA, ASIC y DSP. El procesador
430 se comunica con el puerto 410 de entrada, la unidad 420 de recepcién, la unidad 440 de transmision, el
puerto 450 de salida y la memoria 460. El procesador 430 incluye un médulo 470 de codificacién (por ejemplo,
un modulo 470 de codificacibn o un médulo 470 de decodificacién). ElI médulo 470 de
codificacion/decodificacién implementa las realizaciones descritas anteriormente. Por ejemplo, el médulo 470
de codificacién/decodificacién implementa, procesa, o proporciona diversas operaciones de codificacién. Por
lo tanto, el médulo 470 de codificacién/decodificacién mejora sustancialmente las funciones del dispositivo 400
de codificacién de video y efectia una transformacién del dispositivo 400 de codificacién de video a un estado
diferente. De manera alternativa, el médulo 470 de codificacién/decodificacion se implementa como una
instruccion almacenada en la memoria 460 y ejecutada por el procesador 430.

La memoria 460 incluye uno o mas discos, unidades de cinta, y unidades de estado sélido, y puede ser usada
como un dispositivo de almacenamiento de datos de desbordamiento, para almacenar programas cuando tales
programas se seleccionan para su ejecucion, y para almacenar instrucciones y datos que se leen durante la
ejecucidn del programa. La memoria 460 puede ser volatil y/o no volatil, y puede ser una memoria de solo
lectura (ROM), una memoria de acceso aleatorio (RAM), una memoria ternaria de contenido direccionable
(TCAM), y/o una memoria estatica de acceso aleatorio (SRAM).

La FIG. 6 es un diagrama de bloques simplificado de un aparato 500 que se puede usar como uno o dos de
los dispositivos 12 de origen y dispositivo 14 de destino en la FIG. 1 segln una realizacién de ejemplo. El
aparato 500 puede implementar las tecnologias en esta solicitud. El aparato 500 configurado para implementar
prediccidn de bloque de croma puede estar en una forma de un sistema informatico que incluya una pluralidad
de dispositivos informéticos, o puede estar en una forma de un solo dispositivo informatico tal como un teléfono
mévil, una tableta, un ordenador portétil, un ordenador notebook, o un ordenador de sobremesa.

Un procesador 502 en el aparato 500 puede ser una unidad de procesamiento central. De manera alternativa,
el procesador 502 puede ser cualquier otro tipo de dispositivo o una pluralidad de dispositivos, capaces de
manipular o procesar informacién existente o a desarrollar en el futuro. Como se muestra en la FIG. 6, aunque
las implementaciones descritas se pueden practicar usando un solo procesador tal como el procesador 502,
se pueden lograr ventajas en velocidad y eficiencia usando més de un procesador.

En una implementacién, una memoria 504 en el aparato 500 puede ser un dispositivo de memoria de solo
lectura (ROM) o un dispositivo de memoria de acceso aleatorio (RAM). Cualquier otro tipo adecuado de
dispositivo de almacenamiento se puede usar como memoria 504. La memoria 504 puede incluir cédigo y datos
506 a los que accede el procesador 502 usando un bus 512. La memoria 504 puede incluir ademés un sistema
operativo 508 y un programa 510 de aplicacién. El programa 510 de aplicacién incluye al menos un programa
que permite al procesador 502 realizar el método descrito en esta memoria descriptiva. Por ejemplo, el
programa 510 de aplicacién puede incluir las aplicaciones 1 a N, y las aplicaciones 1 a N ademas incluyen una
aplicacion de codificacién de video que realiza los métodos descritos en esta memoria descriptiva. El aparato
500 puede incluir ademéas una memoria adicional en una forma de una memoria 514 secundaria. La memoria
514 secundaria puede ser, por ejemplo, una tarjeta de memoria usada con un dispositivo informético moévil.
Debido a que una sesién de comunicaciéon por video puede incluir una gran cantidad de informacién, la
informacién puede almacenarse total o parcialmente en la memoria 514 secundaria y cargarse en la memoria
504 para su procesamiento segln sea necesario.

El aparato 500 también puede incluir uno o mas dispositivos de salida, por ejemplo, una pantalla 518. En un
ejemplo, la pantalla 518 puede ser una pantalla sensible al tacto que combina una pantalla con un elemento
sensible al tacto que puede funcionar para detectar entradas tactiles. La pantalla 518 se puede acoplar al
procesador 502 a través del bus 512. Ademas de la pantalla 518, se puede proporcionar ademas otro
dispositivo de salida que permita a un usuario programar el aparato 500 o usar de otro modo el aparato 500, o
se puede proporcionar otro dispositivo de salida como una alternativa a la pantalla 518. Cuando el dispositivo
de salida es o incluye una pantalla, la pantalla se puede implementar de diversas maneras, que incluye usando
una pantalla de cristal liquido (LCD), una pantalla de tubo de rayos catddicos (CRT), una pantalla de plasma,
0 una pantalla de diodo emisor de luz (LED) tal como una pantalla LED organica (OLED).

El aparato 500 puede incluir ademés o estar conectado a un dispositivo 520 de deteccién de imagenes. El
dispositivo 520 de detecciéon de imégenes es, por ejemplo, una cdmara o cualquier otro dispositivo 520 de
deteccién de imagenes que pueda detectar una imagen y que exista o se desarrolle en el futuro. La imagen es,
por ejemplo, una imagen de un usuario que maneja el aparato 500. El dispositivo 520 de deteccién de imagenes
puede colocarse directamente frente al usuario que maneja el aparato 500. En un ejemplo, una ubicacién y un
eje 6ptico del dispositivo 520 de deteccidén de imagenes pueden configurarse, para que un campo de visién del
dispositivo 520 de deteccién de imagenes incluya una regidén vecina a la pantalla 518 y la pantalla 518 pueda
verse desde la regién.

El aparato 500 puede incluir ademés o estar conectado a un dispositivo 522 de deteccién de sonido. El
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dispositivo 522 de deteccidn de sonido es, por ejemplo, un micréfono o cualquier otro dispositivo de deteccidn
de sonido que pueda detectar un sonido cerca del aparato 500 y que exista o se desarrolle en el futuro. El
dispositivo 522 de deteccidén de sonido puede colocarse directamente frente al usuario que opera el aparato
500, y puede configurarse para recibir un sonido, por ejemplo, una voz u otro sonido, realizado por el usuario
cuando maneja el aparato 500.

Aunque el procesador 502 y la memoria 504 del aparato 500 estan representados en la FIG. 6 integrados en
una sola unidad, se puede seguir usando otra configuracién. El funcionamiento del procesador 502 puede estar
distribuido en una pluralidad de maquinas (cada maquina tiene uno o mas procesadores) que pueden estar
acopladas directamente, o distribuidas en una regién local u otra red. La memoria 504 puede estar distribuida
en una pluralidad de maquinas. Por ejemplo, la memoria 504 es una memoria 0 memorias basadas en red en
una pluralidad de maquinas que ejecutan el aparato 500. Aunque se representa como un solo bus en la
presente memoria, el bus 512 del aparato 500 puede estar formado por una pluralidad de buses. Ademas, la
memoria 514 secundaria puede estar acoplada directamente a otro componente del aparato 500 o puede
accederse a ella a través de una red. Ademas, la memoria 514 secundaria puede incluir una sola unidad
integrada, por ejemplo, una tarjeta de memoria, o una pluralidad de unidades, por ejemplo, una pluralidad de
tarjetas de memoria. Por lo tanto, el aparato 500 puede implementarse en una amplia variedad de
configuraciones.

Como se describié anteriormente en esta solicitud, un video en color incluye ademéas un componente de croma
(U, V) ademéas de un componente de luma (Y). Por lo tanto, es necesario codificar el componente luma, y
también es necesario codificar el componente de croma. Segun los diferentes métodos de muestreo del
componente de luma y del componente de croma en el video en color, generalmente existen YUV 4:4:4, YUV
4:2:2 y YUV 4:2:0. Como se muestra en la FIG. 7, una cruz representa un punto de muestreo del componente
de luma, y un circulo representa un punto de muestreo del componente de croma.

En un formato 4:4:4, no se submuestrea un componente de croma.

En un formato 4:2:2, se realiza un submuestreo horizontal de 2:1 en un componente de croma con respecto a
un componente de luma, y no se realiza ninglin submuestreo vertical. Por cada dos puntos de muestreo U o
puntos de muestreo V, cada fila incluye cuatro puntos de muestreo Y.

En un formato 4:2:0, se realiza un submuestreo horizontal de 2:1 en un componente de croma con respecto a
un componente de luma, y se realiza un submuestreo vertical de 2:1 en el componente de croma con respecto
al componente de luma.

YUV 4:2:0 es el mas comln. Cuando una imagen de video usa el formato de muestreo YUV 4:2:0, si un
componente de luma de un bloque de imagen es un bloque de imagen 2M x 2N, un componente de croma del
bloque de imagen es un bloque de imagen M x N. Por lo tanto, el componente de croma del bloque de imagen
también se denomina bloque de croma o bloque de componente de croma en esta solicitud. Esta solicitud se
describe usando YUV 4:2:0 como ejemplo, pero otro método de muestreo para un componente de luma y un
componente de croma también es aplicable a esta solicitud.

En esta solicitud, un pixel en una imagen de croma se denomina muestra de croma o punto de croma para
abreviar. Un pixel en una imagen de luma se denomina muestra de luma o punto de luma para abreviar.

De manera similar al componente de luma, en intraprediccién de croma, muestras de limite de un bloque
reconstruido vecino alrededor de un bloque de croma actual también se usan como muestras de referencia de
un bloque actual. Las muestras de referencia se asignan a muestras en el bloque de croma actual segun un
modo de prediccidn especifico y se usan como un valor de prediccién de las muestras en el bloque de croma
actual. Una diferencia radica en que, debido a que la textura del componente de croma es generalmente
relativamente simple, una cantidad de modos de intraprediccién para el componente de croma es generalmente
menor que una cantidad de modos de intraprediccién para el componente luma.

Un modo de prediccién de componentes cruzados (CCP) también se denomina modo de intraprediccién de
componentes cruzados (CCIP) o modo de prediccién de modelo lineal de componentes cruzados (CCLM). El
modo de prediccién CCLM también puede denominarse modo de modelo lineal (LM) para abreviar. El modo
LM (para abreviar el modelo lineal o un modo lineal) es un método de intraprediccién de croma que usa la
correlacién de textura entre luma y croma. LM usa un componente de luma reconstruido para derivar un valor
de prediccién de un bloque de croma actual segun el modelo lineal, y puede usar la siguiente ecuacién:

pred,. (i, j)=axrec (i, j)+ S M

donde a y B son ambos coeficientes del modelo lineal, o es un coeficiente de escalado, B es un factor de
desplazamiento, predc (i, j) €s un valor de prediccion de muestras de croma en una posicion (i, j), y recl'(i, j) es

21



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2994 752T3

un valor de muestra de reconstruccién de luma en la posicién (i, j) obtenido después de que un bloque de
reconstruccién de luma (al que denomina bloque de luma para abreviar a continuacién) correspondiente al
bloque de croma actual se submuestrea a una resolucién de componente de croma. Para un video en el formato
YUV 4:2:0, una resolucién de un componente de luma es cuatro veces una resolucién de un componente de
croma (el ancho del componente de luma es el doble es dos veces el ancho del componente de croma, y la
altura del componente de luma es dos veces la altura del componente de croma). Para obtener un bloque de
luma con una misma resolucién que un bloque de croma, el componente de luma debe submuestrearse a una
resolucién de croma segin un método de submuestreo igual al del componente de croma, y luego se usa el
componente de luma.

Los coeficientes del modelo lineal a y B no necesitan codificarse para la transmisién, sino que se derivan
usando muestras de limite de un bloque reconstruido vecino del bloque de croma actual y muestras de luma
en posiciones correspondientes de las muestras de limite. La FIG. 8 muestra una realizacién del modo de
prediccién de componentes cruzados (CCP). En la FIG. 8, recL es un bloque de luma reconstruido (un bloque
de croma actual corresponde a un bloque de luma y muestras de referencia vecinas), recL' es un bloque de
luma submuestreado y recC' son muestras de referencia reconstruidas vecinas del bloque de croma actual. Un
tamafio de bloque de croma actual es W x H, y las muestras reconstruidas vecinas en el lado superior y en un
lado izquierdo del bloque de croma actual se usan como muestras de referencia. Un tamafio de un bloque de
luma correspondiente es 2W x 2H. El bloque de luma y las muestras de referencia del bloque de luma se
submuestrean a una resolucidén de croma, para obtener los bloques de muestra mostrados en la FIG. 8(b). Las
muestras de referencia vecinas en la FIG. 8(b) y la FIG. 8(c) forman una correspondencia uno a uno.

Para facilitar la descripcién, en esta solicitud, los lados superior e izquierdo vecinos usados para calcular los
coeficientes del modelo lineal se denominan plantilla. El lado superior vecino se denomina plantilla superior, y
el lado izquierdo vecino se denomina plantilla izquierda. Un punto de muestreo de croma en la plantilla superior
se denomina muestra de croma de plantilla superior, y un punto de muestreo de luma en la plantilla superior
se denomina muestra de luma de plantilla superior. Se puede obtener una muestra de croma de plantilla
izquierda y una muestra de luma de plantilla izquierda a través de un método similar. Las muestras de luma de
plantilla corresponden uno a uno a las muestras de croma de plantilla, y los valores de los puntos de muestreo
forman un par de valores.

En esta realizacidn de esta solicitud, la plantilla indica un conjunto de muestras de luma o muestras de croma
usadas para calcular los coeficientes del modelo lineal. Las muestras de luma generalmente necesitan
obtenerse a través de submuestreo (debido a que el componente de luma y el componente de croma tienen
resoluciones diferentes) y se denotan como muestras de luma. Las muestras de croma generalmente son
muestras en una fila superior o dos filas superiores, y muestras en una columna izquierda o dos columnas
izquierdas vecinas al bloque de croma actual. La FIG. 9 es un diagrama esquemético de una plantilla que usa
una fila y una columna, y la FIG. 10 es un diagrama esquematico de una plantilla que usa dos filas y dos
columnas.

El modo LM puede usar eficazmente la correlacién entre el componente de luma y el componente de croma.
En comparacién con un modo de prediccién directiva, el modo LM es mas flexible y proporciona una sefial de
prediccidn mas precisa para el componente de croma.

Ademas, también hay un modo de modelo lineal de modelo mdltiple (MMLM para abreviar), y hay una pluralidad
de ay B. Se usan dos modelos lineales como ejemplo. Hay dos conjuntos de coeficientes de modelos lineales:

a1y PR1,yoryPo.

Una realizacién de esta solicitud proporciona un método de prediccién de bloques de croma. Esta realizacién
de esta solicitud ilustra un ejemplo en el que la intraprediccién usa un CCLM. A continuacién se describe en
detalle un procedimiento de procesamiento mostrado en la FIG. 11 con referencia a una implementacion
especifica. Este proceso existe tanto en un proceso de codificacién como en un proceso de decodificacidn, y
este proceso puede ser de la siguiente manera:

Etapa 1101: obtener un valor de luma maximo y un valor de luma minimo en funcién de las muestras de luma
correspondientes a muestras vecinas de un bloque de croma objetivo, y obtener un primer valor de croma
correspondiente al valor de luma méaximo y un segundo valor de croma correspondiente al valor de luma
minimo.

El bloque de croma objetivo es cualquier bloque de croma que no esté codificado ni decodificado. Las muestras
vecinas del bloque de croma objetivo son muestras de referencia de un bloque reconstruido vecino al bloque
de croma objetivo, como se muestra en la FIG. 9y la FIG. 10.

Durante la implementacién, cuando se realiza la determinacién hasta un bloque de croma actual (que puede
denominarse el bloque de croma objetivo), se puede determinar un esquema de codificacién del bloque de
croma objetivo. Si el esquema de codificaciéon es un CCLM, se pueden determinar las muestras vecinas del
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bloque de croma objetivo, y se obtienen el valor de luma méximo max Y y el valor de luma minimo min Y en
funcién de las muestras vecinas. Ademas, se puede determinar un valor de croma (es decir, el primer valor de
croma max C ) correspondiente al valor de luma méaximo y un valor de croma (es decir, el segundo valor de
croma min C ) correspondiente al valor de luma minimo.

Se debe tener en cuenta que, el valor de croma correspondiente al valor de luma maximo se refiere a que
cuando las muestras de luma son el valor de luma maximo, las muestras de croma son el primer valor de
croma, y el valor de croma correspondiente al valor de luma minimo se refiere a que cuando las muestras de
luma son el valor de luma minimo, las muestras de croma son el segundo valor de croma.

Opcionalmente, el valor de luma maximo y el valor de luma minimo se pueden determinar de una variedad
maneras. A continuacién se proporcionan dos maneras posibles:

Manera 1: obtener el valor de luma méaximo y el valor de luma minimo en las muestras de luma
correspondientes a las muestras vecinas del bloque de croma objetivo.

Durante la implementacién, cuando se realiza la determinacién hasta un bloque de croma actual (que puede
denominarse el bloque de croma objetivo), se puede determinar el esquema de codificacién del bloque de
croma objetivo. Si el esquema de codificacién es el CCLM, se pueden determinar las muestras vecinas del
bloque de croma objetivo, y luego se determinan el valor de luma méximo max Yy el valor de luma minimo
minY en las muestras de luma correspondientes a estas muestras.

De la manera 1, cuando se determinan el primer valor de croma y el segundo valor de croma, un valor de croma
de muestras de croma correspondientes a muestras de luma a las que pertenece el valor de luma méaximo
puede determinarse como el primer valor de croma, y un valor de croma de muestras de croma
correspondientes a muestras de luma a las que pertenece el valor de luma minimo puede determinarse como
el segundo valor de croma.

Manera 2: una cantidad preestablecida de muestras de luma correspondiente a una cantidad preestablecida
de muestras vecinas del bloque de croma objetivo se divide en un primer conjunto de muestras de luma y un
segundo conjunto de muestras de luma. Una cantidad de muestras de luma en el primer conjunto de muestras
de luma es la misma que una cantidad de muestras de luma en el segundo conjunto de muestras de luma, y
los valores de luma de las muestras de luma en el primer conjunto de muestras de luma son mayores o iguales
que los valores de luma de las muestras de luma en el segundo conjunto de muestras de luma. El valor de
luma maximo se determina en funcién del primer conjunto de muestras de luma, y el valor de luma minimo se
determina en funcién del segundo conjunto de muestras de luma.

Durante la implementacion, cuando se realiza la determinacién hasta el bloque de croma actual (que puede
denominarse el bloque de croma objetivo), se puede determinar el esquema de codificacién del bloque de
croma objetivo. Si el esquema de codificacién es el CCLM, se pueden determinar las muestras vecinas del
bloque de croma objetivo. Luego, se selecciona una cantidad preestablecida de muestras de croma de las
muestras de croma de estas muestras determinadas (por ejemplo, la cantidad preestablecida es 4, y hay ocho
muestras de croma vecinas en un lado superior del bloque de croma y ocho muestras de croma vecinas en un
lado izquierdo del bloque de croma). Hay un total de 16 muestras de croma. Se puede seleccionar una muestra
de croma de cada cuatro muestras de croma (se selecciona una muestra de croma de cada una de las primeras
cuatro muestras de croma y de las Ultimas cuatro muestras de croma en el lado superior, y se selecciona una
muestra de croma de cada una de las cuatro muestras de croma superiores y de las cuatro muestras de croma
inferiores en el lado izquierdo), para obtener cuatro muestras de croma. Luego, se obtiene una cantidad objetivo
de muestras de luma correspondiente a cada muestra de croma en la cantidad preestablecida de muestras de
croma en funcién de la cantidad preestablecida de muestras de croma. El procesamiento de ponderacién se
realiza por separado en los valores de luma de la cantidad objetivo de muestras de luma correspondientes a
cada muestra de croma, para obtener valores de luma de la cantidad preestablecida de muestras de luma (un
proceso de realizacién del procesamiento de ponderacién en los valores de luma de la cantidad objetivo de
muestras de luma para obtener valores de luma de las muestras de luma puede denominarse proceso de
submuestreo). Por ejemplo, la cantidad preestablecida de muestras de croma son cuatro muestras de croma,
y cada muestra de croma corresponde a seis muestras de luma (por ejemplo, las coordenadas de ubicacién
de una muestra de croma son (i, j), y las coordenadas de ubicacién de la cantidad objetivo correspondiente de
muestras de luma son (2i-1, 2j-1), (2i, 2j-1), (2i+1, 2j-1), (2i-1, 2j), (2i, 2j) y (2i+1, 2j). Una suma de las
ponderaciones correspondientes respectivamente a la cantidad objetivo de muestras de luma es igual a 1. Para
cada muestra de croma, los valores de luma de seis muestras de luma correspondientes a la muestra de croma
se multiplican respectivamente por las ponderaciones correspondientes para obtener seis valores, y los seis
valores se suman para obtener los valores de luma de las muestras de luma correspondientes a la muestra de
croma. De esta manera, se pueden obtener los valores de luma de la cantidad preestablecida de muestras de
luma.

La cantidad preestablecida de muestras de luma se divide dos conjuntos: el primer conjunto de muestras de
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luma y el segundo conjunto de muestras de luma. La cantidad de muestras de luma en el primer conjunto de
muestras de luma es la misma que la cantidad de muestras de luma en el segundo conjunto de muestras de
luma, y los valores de luma de las muestras de luma en el primer conjunto de muestras de luma son mayores
o iguales que los valores de luma de las muestras de luma en el segundo conjunto de muestras de luma (por
ejemplo, si la cantidad preestablecida es 4, dos muestras de luma con valores de luma mas grandes se agrupan
en el primer conjunto de muestras de luma, y dos muestras de luma con valores de luma més pequefios se
agrupan en el segundo conjunto de muestras de luma). Luego, se determina un valor promedio de los valores
de luma de las muestras de luma en el primer conjunto de muestras de luma, el valor promedio se determina
como el valor de luma maximo max Y. Se determina un valor promedio de los valores de luma de las muestras
de luma en el segundo conjunto de muestras de luma, y el valor promedio se determina como el valor de luma
minimo minY.

De la manera 2 correspondiente, un proceso de determinacién del primer valor de croma y el segundo valor de
croma puede ser de la siguiente manera:

Un valor promedio obtenido de valores de muestra de muestras de croma de las muestras de luma en el primer
conjunto de muestras de luma se determina como el primer valor de croma, y un valor promedio obtenido de
valores de muestra de muestras de croma de las muestras de luma en el segundo conjunto de muestras de
luma se determina como el segundo valor de croma.

Se debe tener en cuenta ademés que "la determinacién se realiza hasta el bloque de croma actual" puede ser
"la codificacién se realiza hasta el bloque de croma actual", o puede ser "la decodificacion se realiza hasta el
bloque de croma actual".

Etapa 1102: si una primera diferencia entre el valor de luma maximo y el valor de luma minimo es mayor que
0, procesar la primera diferencia en funcién de una cantidad de bits significativos de la primera diferencia y una
primera profundidad de bits preestablecida para obtener una segunda diferencia.

La primera profundidad de bits preestablecida es una profundidad de bits preestablecida para la primera
diferencia, y se almacena en el aparato mencionado anteriormente.

Durante la implementacién, después de que se obtenga el valor de luma méximo y el valor de luma minimo,
se puede determinar una diferencia entre el valor de luma maximo y el valor de luma minimo, es decir, la
primera diferencia. Luego, se determina si la primera diferencia es mayor que 0. Si la primera diferencia es
mayor que 0, se determina la cantidad de bits significativos de la primera diferencia, y luego se procesa la
primera diferencia (por ejemplo, se desplaza hacia la derecha) usando la cantidad de bits significativos de la
primera diferencia y la primera profundidad de bits preestablecida para obtener la segunda diferencia. Una
profundidad de bits de la segunda diferencia es menor que la profundidad de bits de la primera diferencia.

Opcionalmente, la primera profundidad de bits preestablecida es menor que una profundidad de bits de las
muestras de luma.

Durante la implementacién, la primera profundidad de bits preestablecida puede establecerse para que sea
menor que la profundidad de bits de las muestras de luma. Por ejemplo, si la profundidad de bits de las
muestras de luma es de 8 bits, la primera profundidad de bits preestablecida puede ser de 1 bit, 3 bits, 4 bits,
6 bits, o similar.

Etapa 1103: determinar, en funcidn del primer valor de croma, del segundo valor de croma, y de la segunda
diferencia, un parametro del modelo de intraprediccién correspondiente al bloque de croma objetivo.

El parametro del modelo de intraprediccién incluye un coeficiente de escalado y un factor de desplazamiento.

Durante la implementacidn, después de que se obtenga la segunda diferencia, el coeficiente de escalado y el
factor de desplazamiento que corresponden al bloque de croma objetivo se pueden determinar en funcién del
primer valor de croma, el segundo valor de croma, y la segunda diferencia.

Etapa 1104: determinar informacién de prediccién del bloque de croma objetivo en funcién del parametro del
modelo de intraprediccién e informacién de reconstrucciéon de luma correspondiente al bloque de croma
objetivo.

Durante la implementacién, después de que se determine el parametro del modelo de intraprediccién
correspondiente al bloque de croma objetivo, se puede obtener la informacién de reconstruccién de luma
correspondiente al bloque de croma objetivo, y luego se determina la informacién de prediccidén del bloque de
croma objetivo en funcién del parametro del modelo de intrapredicciéon determinado en la etapa 1103 y la
informacién de reconstruccién de luma correspondiente al bloque de croma objetivo.
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Después de la etapa 1104, opcionalmente, el método incluye ademas: sumar una sefial residual a la
informacién de prediccién determinada en la etapa 1104, para obtener una sefial reconstruida del bloque de
croma actual.

Otra realizacidén de esta solicitud describe un ejemplo en el que la intrapredicciéon usa un CCLM. Este proceso
existe tanto en un proceso de codificacién como en un proceso de decodificacién, como se muestra en la FIG.
12.

Etapa 1201: obtener un valor de luma maximo y un valor de luma minimo en funcién de las muestras de luma
correspondientes a muestras vecinas de un bloque de croma objetivo, y obtener un primer valor de croma
correspondiente al valor de luma méaximo y un segundo valor de croma correspondiente al valor de luma
minimo.

Para un proceso de procesamiento de la etapa 1201, consulte el proceso de la etapa 1101.

Etapa 1202: si una primera diferencia entre el valor de luma maximo y el valor de luma minimo es mayor que
0, determinar una tercera diferencia entre una cantidad de bits significativos de la primera diferencia y una
primera profundidad de bits preestablecida.

Durante la implementacion, se puede determinar una diferencia entre el valor de luma maximo y el valor de
luma minimo, es decir, la primera diferencia. Luego, se puede determinar sila primera diferencia es mayor que
0. Si la primera diferencia es mayor que 0, se puede determinar la cantidad de bits significativos de la primera
diferencia, y se puede obtener la primera profundidad de bits preestablecida prealmacenada. Luego, se puede
determinar una diferencia entre la cantidad de bits significativos de la primera diferencia y la primera
profundidad de bits preestablecida, es decir, la tercera diferencia. Por ejemplo, si la cantidad de bits
significativos de la primera diferencia es 6 y la primera profundidad de bits preestablecida es 3, se puede
determinar que la tercera diferencia es 3.

Etapa 1203: desplazar la primera diferencia hacia la derecha en funcién de la tercera diferencia para obtener
una segunda diferencia.

Durante la implementacién, después de que se determina la tercera diferencia, se puede determinar si la
tercera diferencia es mayor que 0. Si la tercera diferencia es mayor que 0, la primera diferencia puede
desplazarse hacia la derecha en funcién de la tercera diferencia para obtener la segunda diferencia. Por
ejemplo, si la tercera diferencia es 3, la primera diferencia puede desplazarse hacia la derecha dos bits.

Opcionalmente, el desplazamiento hacia la derecha puede ser de la siguiente manera:

La primera diferencia se desplaza hacia la derecha en bits de la tercera diferencia para obtener la segunda
diferencia.

Durante la implementacién, la primera diferencia puede desplazarse hacia la derecha en los bits de la tercera
diferencia para obtener la segunda diferencia. Por ejemplo, suponiendo que la primera profundidad de bits
preestablecida de la primera diferencia es de 3 bits, si la primera diferencia es igual a 10001110, la cantidad
de bits significativos es 8, la tercera diferencia es 5, y la segunda diferencia es igual a 100. Si la primera
diferencia es igual a 00001010, la cantidad de bits significativos es 4, la tercera diferencia es 1, y la segunda
diferencia es igual a 101.

2N
lf'loor[ 2 j
diff diff i ;
Por lo tanto, cuando y/o (N es un valor preestablecido de un parédmetro de
desplazamiento normalizado, y diff es la segunda diferencia) se determinan posteriormente a través de una
tabla de busqueda, una profundidad de bits de diff es menor que la de la primera diferencia, y se reduce la

cantidad de valores de diff en la tabla (una razén se describe a continuacién). Esto puede mejorar una velocidad

N

Floor( 2

Floor ( —

2N N
" } Floor(d. j
it ylo i a través de una tabla de busqueda.

de determinacion de
Etapa 1204: determinar, en funcién del primer valor de croma, el segundo valor de croma, el valor prestablecido
de parametro de desplazamiento normalizado, la segunda diferencia, y el valor de luma minimo, el parametro
del modelo de intraprediccién correspondiente al bloque de croma objetivo.

El parametro de desplazamiento normalizado se usa para realizar el desplazamiento, y el valor preestablecido
del parametro de desplazamiento normalizado se puede preestablecer y almacenar en el aparato mencionado
anteriormente.
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Durante la implementacién, cada bloque de croma que usa el CCLM corresponde a un parametro del modelo
de intraprediccién, y el pardmetro del modelo de intraprediccion incluye un factor de desplazamiento y un
coeficiente de escalado.

Se puede determinar un coeficiente de escalado y un factor de desplazamiento correspondiente al bloque de
croma objetivo en funcidén del primer valor de croma, el segundo valor de croma, el valor preestablecido del
parametro de desplazamiento normalizado, la segunda diferencia, el valor de luma minimo, y una férmula
preestablecida.

Opcionalmente, se puede ajustar un valor del parametro de desplazamiento normalizado para determinar el
parametro del modelo de intraprediccién. El procesamiento correspondiente puede ser de la siguiente manera:

El coeficiente de escalado en el parametro del modelo de intraprediccion correspondiente al bloque de croma
objetivo se determina en funcién del primer valor de croma, el segundo valor de croma, la segunda diferencia,
y el valor preestablecido. El factor de desplazamiento en el pardmetro del modelo de intraprediccién
correspondiente al bloque de croma objetivo se determina en funcién del coeficiente de escalado, el segundo
valor de croma, el valor preestablecido del pardmetro de desplazamiento normalizado, y el valor de luma
minimo.

El parametro de desplazamiento normalizado se usa para realizar el desplazamiento. Por ejemplo, un namero
es 00001010, un valor objetivo del parametro de desplazamiento normalizado es 1, y el nimero se desplaza
hacia la derecha para obtener 00000101. El valor objetivo del pardmetro de desplazamiento normalizado se
puede usar en la determinacién posterior de informacién de prediccion (que también puede denominarse sefial
de prediccién).

Durante la implementacién, se puede obtener el valor preestablecido del pardmetro de desplazamiento
normalizado, y el valor preestablecido es un valor del parametro preestablecido para el parametro de
desplazamiento normalizado. Luego, el primer valor de croma, el segundo valor de croma, el valor
preestablecido del pardmetro de desplazamiento normalizado y la segunda diferencia se pueden introducir en
una férmula preestablecida para obtener el coeficiente de escalado correspondiente al bloque de croma
objetivo, y luego el coeficiente de escalado, el valor preestablecido del parametro de desplazamiento
normalizado, y el valor de luma minimo se introducen en otra férmula preestablecida, para obtener el factor de
desplazamiento correspondiente al bloque de croma objetivo.

Ademas, si la segunda diferencia es menor o igual a 0, el valor objetivo del parametro de desplazamiento
normalizado es el valor preestablecido del parametro de desplazamiento normalizado. Posteriormente, la
informacién de prediccion puede determinarse en funcién del valor preestablecido del parametro de
desplazamiento normalizado.

Opcionalmente, el valor objetivo del parametro de desplazamiento normalizado se puede determinar en funcién
del valor preestablecido del parametro de desplazamiento normalizado, y el factor de desplazamiento se
determina en funcién del valor objetivo. El procesamiento puede ser de la siguiente manera:

x = Floor( Log2( diff ) ) (indica que un valor obtenido después de redondear hacia abajo Log2( diff ) se asigha
ax),

normDiff = ( ( diff << 4 ) >>x) & 15 (indica que ( ( diff << 4 ) >>x ) & 15 esta asignado a normDiff);

x += ( normDiff !=0) ? 1: 0 (indica que si normDiff != 0 es verdadero, x + 1 se asigna a x; de lo contrario, x se
asigna a x);

y = Floor( Log2( Abs (maxC - minC) ) ) + 1 (indica que (Floor( Log2( Abs (maxC - minC) )) + 1) se asigha a y);

a=( (maxC - minC) * ( divSigTable[ normDiff | | 8 ) + 2y - 1 ) >> y (indica que (( (max C - minC) * ( divSigTable
[ normDiff ]| 8 ) + 2y - 1 ) >> y) se asigna a &, donde a es el coeficiente de escalado);

k=((3+x-y)<1)?1:(3+x-y)(indicaquesi(3+x-y)<1)esverdadero, se asigna 1 ak; de lo contrario,
se asigha (3 + X - y) a k, donde k es el valor objetivo del parametro de desplazamiento normalizado, y 3 es el
valor preestablecido del parametro de desplazamiento normalizado);

a=((3+x-y)<1)?S8ign(a)*15: a(indicaquesi(3+x-y)<1)esverdadero, Sign( a)* 15 se asigna a
a; de lo contrario, a se asigha a a, donde Sign( ) es una funcién de signo),

b = minC-((a*minY)>>k) (indica que (minC - (( @ * minY ) >> k )) se asigha a b).
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Tenga en cuenta que divSigTable[ ] es de la siguiente manera:

divSigTable[ ] ={0,7,6,5,5,4,4,3,3,2,2,1,1,1, 1,0 }.

Opcionalmente, en otra manera, el valor objetivo del pardmetro de desplazamiento normalizado se puede
determinar en funcién del valor preestablecido del parametro de desplazamiento normalizado, y el factor de
desplazamiento se determina en funcién del valor objetivo. El procesamiento puede ser de la siguiente manera:

El factor de desplazamiento en el parametro del modelo de intraprediccién correspondiente al bloque de croma
objetivo se determina en funcién del coeficiente de escalado, el segundo valor de croma, el valor objetivo del
parametro de desplazamiento normalizado, y el valor de luma minimo. El valor objetivo del pardmetro de
desplazamiento normalizado se determina en funcién del valor preestablecido del pardmetro de
desplazamiento normalizado y la tercera diferencia.

Durante la implementaciédn, el valor preestablecido del pardmetro de desplazamiento normalizado y la tercera
diferencia se suman para obtener el valor objetivo del pardmetro de desplazamiento normalizado. Luego, el
coeficiente de escalado, el valor objetivo del parametro de desplazamiento normalizado, y el valor de luma
minimo se introducen en una férmula preestablecida, para obtener el factor de desplazamiento correspondiente
al blogue de croma objetivo.

Opcionalmente, en una posible implementacién, el valor preestablecido del pardmetro de desplazamiento
normalizado es la profundidad de bits de la primera diferencia, una profundidad de bits de muestras de luma,
una suma de la profundidad de bits de la primera diferencia y un segundo valor preestablecido, un producto de
la profundidad de bits de la primera diferencia y un tercer valor preestablecido, o una profundidad de bits de un
byte.

El segundo valor preestablecido es un nimero entero positivo, por ejemplo, 4 bits. El tercer valor preestablecido
es un numero entero positivo, por ejemplo, 2 bits.

Durante la implementacion, el valor preestablecido del parametro de desplazamiento normalizado puede
establecerse en la profundidad de bits de la primera diferencia. El valor preestablecido del pardmetro de
desplazamiento normalizado también puede establecerse en la profundidad de bits de muestras de luma.

El valor preestablecido del pardmetro de desplazamiento normalizado también puede establecerse en la suma
de la profundidad de bits de la primera diferencia y el segundo valor preestablecido. Por ejemplo, la profundidad
de bits de la primera diferencia es de 4 bits, el segundo valor preestablecido es de 4 bits, y el valor
preestablecido del parametro de desplazamiento normalizado puede ser de 8 bits.

El valor preestablecido del parametro de desplazamiento normalizado también puede establecerse en el
producto de la profundidad de bits de la primera diferencia y el tercer valor preestablecido. Por ejemplo, la
profundidad de bits de la primera diferencia es de 4 bits, el tercer valor preestablecido es 2, y el valor
preestablecido del pardmetro de desplazamiento normalizado es de 8 bits.

El valor preestablecido del parametro de desplazamiento normalizado puede establecerse en la profundidad
de bits de un byte.

De esta manera, el valor preestablecido del parametro de desplazamiento normalizado se puede ajustar a uno
cualquiera de los valores anteriores, y es menor que 16 en la tecnologia relacionada. Esto puede reducir una
profundidad de bits de un valor en la tabla para una bldsqueda posterior y, por lo tanto, reducir la cantidad de
datos de la tabla.

Etapa 1205: determinar informacién de prediccién del bloque de croma objetivo en funcién del parametro del
modelo de intraprediccién e informacién de reconstrucciéon de luma correspondiente al bloque de croma
objetivo.

Durante la implementacién, después de que se determinan el coeficiente de escalado y el factor de
desplazamiento del bloque de croma objetivo, se puede obtener una férmula prealmacenada
predSamples[x][y]=Clip1C(((pDsY[x][y]*a)>>k)+b) para determinar informacién de prediccién. En esta férmula,
predSamples[x][y] es la informacién de prediccién del bloque de croma objetivo, pDsY[x][y] es un valor de un
bloque de submuestreo de un bloque de luma correspondiente, Clip1C( ) es una operacioén de recorte (permite
que un valor de muestra obtenido caiga dentro de un intervalo vélido), y k es el valor objetivo del pardmetro de
desplazamiento normalizado. En esta férmula, debido a que pDsY[x]y], a y b son todos conocidos, se puede
determinar predSamples[x][y] del bloque de croma objetivo. En otras palabras, se puede determinar la
informacién de prediccién (que también puede denominarse sefial de prediccién) del bloque de croma objetivo.
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De esta manera, para cada bloque de croma que usa el CCLM y que se esta en cada fotograma de imagen,
se obtiene informacidn de prediccién segun las etapas anteriores y se determina, para realizar procesamiento
de codificacién o procesamiento de decodificacién.

Después de la etapa 1205, opcionalmente, el método incluye ademas: sumar una sefial residual a la
informacién de prediccién determinada en la etapa 1205, para obtener una sefial reconstruida del bloque de
croma actual.

Opcionalmente, la informacién de reconstruccién de luma correspondiente al bloque de croma objetivo incluye
informacién de submuestreo de un bloque de reconstruccién de luma correspondiente al bloque de croma
objetivo.

Opcionalmente, en la etapa 1204, hay una pluralidad de maneras de determinar el coeficiente de escalado y
el factor de desplazamiento. Esta realizacién proporciona tres maneras viables:

N

. 2
a:(maxC—mmC)*Floor( _ }+dl’v
Manera 1: & , donde a es el coeficiente de escalado, diff es la

segunda diferencia, max C es el primer valor de croma, min C es el segundo valor de croma, y N es el valor
preestablecido. b = minC-((a*minY)>>k), donde b es el factor de desplazamiento, a es el coeficiente de
escalado, min C es el segundo valor de croma, minY es el valor de luma minimo y k es el valor objetivo.

Durante la implementacién, se puede obtener una férmula de calculo del coeficiente de escalado
e
j+div

a= (maX C —min C)*Floor( 2'7‘7‘
i

preestablecido . Luego, el primer valor de croma maxC, el segundo
valor de croma min C, el valor preestablecido N del pardmetro de desplazamiento normalizado, y la segunda
diferencia diff se sustituyen en la férmula, para obtener el coeficiente de escalado a correspondiente al bloque

de croma objetivo. En esta férmula,
2 Al TN 2 2"
div=| (max C —minC)* Floor i -Floor o «2Y 42V 1SS N Floor {l’f)’] il
di
i i - indica que
2N 22N
Floor
. . [dijf} o diff . . . _
se redondea hacia abajo, y indica que se redondea hacia abajo. Por ejemplo, si N es

16
a= (maXC —min C)*Floor(z— + div
diff

16, \

Luego, se puede obtener una féormula de célculo del factor de desplazamiento preestablecido b = minC-
((a*minY)>>k). Indica que se calcula una diferencia entre minC y un valor obtenido después de que a*minY se
desplaza hacia la derecha en k bits, para obtener el factor de desplazamiento b correspondiente al bloque de
croma objetivo. El coeficiente de escalado a, el segundo croma min C, y el valor objetivo k del parametro de
desplazamiento normalizado, y el valor de luma minimo minY se pueden sustituir en esta férmula, para
determinar el factor de desplazamiento b correspondiente al bloque de croma objetivo. De la manera 1, K= N
+ shiftLuma, donde shiftLuma es la tercera diferencia mencionada anteriormente.

Se debe tener en cuenta que, cuando el coeficiente de escalado se determina en funcién de

. 2N
a= (max C —min C) * Floor (d—j +div
/i
W , debido a que diff es un denominador, cuando se usa esta formula,
se debe cumplir una condicién de que diff sea mayor que 0. Cuando diff no es mayor que 0, el coeficiente de

escalado es 0 y el factor de desplazamiento es el segundo valor de croma.

Los pseudocédigos usados en el proceso de procesamiento de la etapa 1202 de la manera 1 pueden
expresarse de la siguiente manera:

A = maxY - minY (indica que la primera diferencia (denotada como A) es la diferencia entre el valor de luma
méaximo y el valor de luma minimo);

shiftLuma = (A= =0) ? 0 : Floor(Log2(Abs(A))) - DIFF_BIT_DEPTH (indica que la tercera diferencia (denotada

como shiftLuma) es 0 cuando la primera diferencia igual a 0 es verdadera, o la tercera diferencia es
Floor(Log2(Abs(A))) - DIFF_BIT_DEPTH cuando la primera diferencia igual a 0 es falsa, donde Abs() indica
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que se usa un valor absoluto, y DIFF_BIT_DEPTH es la primera profundidad de bits preestablecida);

shiffLuma = Max(0, shifttuma) (indica que la tercera diferencia shiftLuma es un valor mayor entre 0 y
shiftLuma);

diff = A >> shiftLuma (indica que la primera diferencia A se desplaza hacia la derecha en bits de la tercera
diferencia, para obtener la segunda diferencia);

k = N + shiftLuma (indica que el valor objetivo k del pardametro de desplazamiento normalizado es una suma
del valor preestablecido N del parametro de desplazamiento normalizado y la tercera diferencia).

Si diff es mayor que 0, se aplica lo siguiente:

aff

N
a=(maxC —minC)*FZoor[ 2 ]+div,
De lo contrario, se aplica lo siguiente:
a=0;

bzminC-((a*minY) >>k)3

2N N
div= (maxC—minC)*Floor 2. -I'foor 2 ¥V e N
diff diff

donde , a es el coeficiente de
escalado, max C es el primer croma, min C es el segundo croma, k es el valor objetivo del parametro de
desplazamiento normalizado, minY es el valor de luma minimo, b es el factor de desplazamiento, diff es la
segunda diferencia, y N es el valor preestablecido del parametro de desplazamiento normalizado.

Se debe tener en cuenta que los textos entre paréntesis se usan para explicar una afirmacién anterior.

v
a =(maxC —min C)*Floor( 2 j
\ diff
Manera 2: , donde a es el coeficiente de escalado, diff es la segunda
diferencia, max C es el primer valor de croma, min C es el segundo valor de croma, y N es el valor
preestablecido. b = minC-((a*minY)>>k), donde b es el factor de desplazamiento, a es el coeficiente de
escalado, minY es el valor de luma minimo, y k es el valor objetivo.

Durante la implementacién, se puede obtener una férmula de calculo del coeficiente de escalado
N

| o 2
a :(maXCfmln C)*F/oor[ - j
preestablecido i . Luego, el primer valor de croma maxC, el segundo
valor de croma min C, el valor preestablecido del parametro de desplazamiento normalizado, y la segunda
diferencia diff se sustituyen en la férmula, para obtener el coeficiente de escalado. En esta férmula,

N

H ]\[
Floor (2— 2

diff ;
indica que dl-ff se redondea hacia abajo.

Luego, se puede obtener una féormula de célculo del factor de desplazamiento preestablecido b = minC-
((a*minY)>>k). Indica que se calcula una diferencia entre minC y un valor obtenido después de que a*minY se
desplaza hacia la derecha en k bits, para obtener el factor de desplazamiento b correspondiente al bloque de
croma objetivo. El coeficiente de escalado a, el segundo croma min C, y el valor objetivo k del parametro de
desplazamiento normalizado, y el valor de luma minimo minY se pueden sustituir en esta férmula, para
determinar el factor de desplazamiento b correspondiente al bloque de croma objetivo. De la manera 1, K= N
+ shiftLuma, donde shiftLuma es la tercera diferencia mencionada anteriormente.

Se debe tener en cuenta que, cuando el coeficiente de escalado se determina en funcién de
N

a= (maxC—minC)*Floor( 2_

\ J debido a que diff es un denominador, cuando se usa esta formula, se
debe cumplir una condicién de que diff sea mayor que 0. Cuando diff no es mayor que 0, el coeficiente de
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escalado es 0 y el factor de desplazamiento es el segundo valor de croma.

Los pseudocédigos usados en el proceso de procesamiento de la etapa 1202 de la manera 2 pueden
expresarse de la siguiente manera:

A = maxY - minY (indica que la primera diferencia (denotada como A) es la diferencia entre el valor de luma
méaximo y el valor de luma minimo);

shiftLuma = (A= =0) ? 0 : Floor(Log2(Abs(A))) - DIFF_BIT_DEPTH (indica que la tercera diferencia (denotada
como shiftLuma) es 0 cuando la primera diferencia igual a 0 es verdadera, o la tercera diferencia es
Floor(Log2(Abs(A))) - DIFF_BIT_DEPTH cuando la primera diferencia igual a 0 es falsa, donde Abs() indica
que se usa un valor absoluto, y DIFF_BIT_DEPTH es la primera profundidad de bits preestablecida);

shiffLuma = Max(0, shifttuma) (indica que la tercera diferencia shiftLuma es un valor mayor entre 0 y
shiftLuma);

diff = A >> shiftLuma (indica que la primera diferencia A se desplaza hacia la derecha en bits de la tercera
diferencia, para obtener la segunda diferencia);

k = N + shiftLuma (indica que el valor objetivo k del pardametro de desplazamiento normalizado es una suma
del valor preestablecido N del parametro de desplazamiento normalizado y la tercera diferencia).

Si diff es mayor que 0, se aplica lo siguiente:

N
a:(maxC—minC)*Floor 2 - |.
diff

De lo contrario, se aplica lo siguiente:

a=0:y
b=minC-((a*minY ) >>k),

donde a es el coeficiente de escalado, max C es el primer croma, min C es el segundo croma, k es el valor
objetivo del parametro de desplazamiento normalizado, minY es el valor de luma minimo, b es el factor de
desplazamiento, diff es la segunda diferencia, y N es el valor preestablecido del parametro de desplazamiento
normalizado.

Se debe tener en cuenta que los textos entre paréntesis se usan para explicar una afirmacién anterior.

N 2y
Fl()()r[ 2 Floor 2_
diff diff : .
Se debe tener en cuenta que, cuando y ~' 7 se determinan generalmente a través
de una tabla de busqueda. Si la profundidad de bits de diff es de 10 bits, el intervalo de valores de diffes de 0
a 1023, y hay un total de 1024 casos. Si se usa un valor de diff como columna, hay 1024 columnas. Si se utiliza
218 como fila, hay una fila. En otras palabras, hay una tabla de 1 x 1024. En esta tabla, cada valor de 2'®

Floor [ﬁj
diff

correspondiente a diff tiene un valor numérico, que es a resultado del célculo de . De esta

e
oor Fi i
diff , Oor[a’ljff

manera, se necesitan dos tablas para j Se busca en una tabla para encontrar

N

2

Floar( j
“ /|y se busca en la otra tabla para encontrar un resultado de célculo

un resultado de calculo de

22]\[
Floor[ . ]
de diff .

De la manera 1 y la manera 2, la primera diferencia A se desplaza hacia la derecha para obtener la segunda
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N N

2
Floor (—]
diferencia diff, y en consecuencia A se cambia a

N
Floor [2—j
A

2%

Floor[—]
velocidad de determinacién de 4') a través de una tabla de blsqueda. Una velocidad de una tabla
de busqueda se puede mejorar debido a que se reduce la profundidad de bits de A y se reduce la cantidad de
todos los valores posibles de A en una tabla. Por ejemplo, si la profundidad de bits de A es de 10 bits, hay un
total de 2'0 valores en la tabla. Después de cambiar la profundidad de bits de diff a 3 bits, hay un total de 23
valores en la tabla. En este caso, se reduce un tamafio de la tabla. Ademés, de la manera 1y la manera 2, A
no se desplaza directamente hacia la derecha en bits de la primera profundidad de bits preestablecida, sino
que A se desplaza hacia la derecha en bits de una diferencia entre A y la primera profundidad de bits
preestablecida, para reservar los bits significativos de A tanto como sea posible. Esto puede mejorar el
rendimiento de codificacion y decodificacién.

Floor(dz_ )
i . Una profundidad de bits de un

denominador es menor que la de en la tecnologia relacionada, y esto puede mejorar una

Ademas, el coeficiente de escalado y el factor de desplazamiento se determinan tanto de la manera 1 como
de la manera 2. Sin embargo, en comparacién con la manera 1, de la manera 2, no se usa un parametro div
2N

Floor }
cuando se determina el coeficiente de escalado. Por lo tanto, \ diff no se incluye de la manera 2 y

2N
Floor 2 —
dift

no es necesario buscarlo ni calcularlo. De la manera 2, solo debe almacenarse una tabla, que se usa para
N

Floor ]
determinar un resultado de calculo de \diff . Ademés, debido a que no se usa el parametro div, no

IN

. 2
(maXC—mlnC)*Floor(d_ j
hay it . En otras palabras, no existe ninguna operacién de multiplicacién de

ndimeros grandes. Por lo tanto, esto puede reducir la complejidad de célculo del coeficiente de escalado, y
determinar rapidamente el coeficiente de escalado.

Ademas, de la manera 1, A puede refinarse adicionalmente. Para ser especifico, se suma addDiff a A, y
addDiff=(shiftLuma)?1 <<(shiftLuma-1):0 (si shiftLuma no es igual a 0 es verdadero, addDiff es 1<<(shiftLuma-
1); si shiftLuma no es igual a 0 es falso, addDiff es 0). De esta manera, los pseudocédigos de la manera 1
pueden expresarse de la siguiente manera:

A= maxY - minY;

shiftLuma = (A==0) ? 0 : Floor(Log2(Abs(A))) — DIFF_BIT DEPTH;

shiftLuma = Max(0, shiftLuma);
addDiff '=(shiﬂLuma)?1 <<(shiﬁLuma—l) 0
diff =(A+ addDiff y>> shifiLuma;

k=N + shiliLuma.

Si diff es mayor que 0, se aplica lo siguiente:

N
a:(maxC—minC)*Floor 2 +div .
diff

En caso contrario, se aplica lo siguiente:

a=0;
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b =min C-((a*min Y) >>k) ‘

Ademas, de la manera 2, A puede refinarse adicionalmente. Para ser especifico, se suma addDiff a A, y
addDiff=(shiftLuma)?1 <<(shiftLuma-1):0 (si shiftLuma no es igual a 0 es verdadero, addDiff es 1<<(shiftLuma-
1); si shiftLuma no es igual a 0 es falso, addDiff es 0). De esta manera, los pseudocédigos de la manera 1
pueden expresarse de la siguiente manera:

A= maxY - minY;

shiftLuma = (A= =0) ? 0 : Floor(Log2(Abs(A))) — DIFF_BIT DEPTH;

shiftLuma = Max(0, shiftLuma);

addDiff =(shiftLuma)?1 <<(shiftLuma-1): 0

diff =(A+ addDiff y>> shiftLuma;
y

k=N + ghiftLuma.

Si diff es mayor que 0, se aplica lo siguiente:

N
a= (maxC —min C)*Floor 2 .
diff

De lo contrario, se aplica lo siguiente:
a=0:y
b=minC-((a*minY) >>k).

Manera 3: un coeficiente de escalado inicial en el pardmetro del modelo de intraprediccién correspondiente al
bloque de croma objetivo se determina en funcién del primer valor de croma, el segundo valor de croma, el
valor preestablecido, y la segunda diferencia.

Si una cuarta diferencia entre una cantidad de bits significativos del coeficiente de escalado inicial y una
segunda profundidad de bits preestablecida es mayor que 0, el coeficiente de escalado inicial se desplaza
hacia la derecha en funcién de la cuarta diferencia para obtener el coeficiente de escalado en el parametro del
modelo de intraprediccion correspondiente al bloque de croma objetivo. b = minC-((a*minY)>>k), donde b es
el factor de desplazamiento, a es el coeficiente de escalado, min C es el segundo valor de croma, minY es el
valor de luma minimo, y k es el valor objetivo.

La segunda profundidad de bits preestablecida es una profundidad de bits preestablecida para el coeficiente
de escalado correspondiente, y se almacena en el aparato mencionado anteriormente. Por ejemplo, la segunda
profundidad de bits preestablecida puede ser menor a 26 bits, o puede ser 16 bits, 10 bits, 8 bits, o similar.

Durante la implementacién, el coeficiente de escalado inicial en el parametro del modelo de intraprediccién
correspondiente al bloque de croma objetivo se puede determinar en funcién del primer valor de croma, el
segundo valor de croma, el valor preestablecido, y la segunda diferencia. Para este proceso, consulte la manera
1 o la manera 2 anteriores. Luego, se puede obtener la segunda profundidad de bits preestablecida
correspondiente al coeficiente de escalado, se determina la cuarta diferencia entre la cantidad de bits
significativos del coeficiente de escalado inicial y la segunda profundidad de bits preestablecida, y se determina
si la cuarta diferencia es mayor que 0. Si la cuarta diferencia es mayor que 0, el coeficiente de escalado inicial
se desplaza hacia la derecha en funcién de la cuarta diferencia para obtener el coeficiente de escalado
correspondiente al bloque de croma objetivo. Por ejemplo, si la cuarta diferencia es 4, el coeficiente de escalado
inicial puede desplazarse hacia la derecha en tres bits.

Después de determinar el coeficiente de escalado, se puede determinar un factor de escalado objetivo. Una

manera de determinacién es la misma que el procesamiento de la manera 1 o de la manera 2. Los detalles no
se describen de nuevo en la presente memoria.
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Opcionalmente, el desplazamiento a la derecha en la manera 3 puede ser de la siguiente manera:

El coeficiente de escalado inicial se desplaza hacia la derecha en bits de la cuarta diferencia, para obtener el
coeficiente de escalado en el parametro del modelo de intraprediccion correspondiente al bloque de croma
objetivo.

Durante la implementaciéon, después de que se determina que la cuarta diferencia es mayor que 0, el coeficiente
de escalado inicial puede desplazarse hacia la derecha en los bits de la cuarta diferencia, para obtener el
coeficiente de escalado en el parametro del modelo de intraprediccion correspondiente al bloque de croma
objetivo.

Opcionalmente, el valor objetivo del parametro de desplazamiento normalizado también puede ajustarse en
funcién del coeficiente de escalado desplazado. El procesamiento correspondiente puede ser de la siguiente
manera:

Si la cuarta diferencia es mayor que 0, se determina una diferencia entre la cuarta diferencia y una suma del
valor preestablecido del parametro de desplazamiento normalizado y la tercera diferencia como el valor objetivo
del parametro de desplazamiento normalizado.

Durante la implementacién, si la tercera diferencia es mayor que 0 y la cuarta diferencia entre la cantidad de
bits significativos del coeficiente de escalado inicial y la segunda profundidad de bits preestablecida es mayor
que 0, se puede determinar la diferencia entre la cuarta diferencia y la suma del valor preestablecido del
parametro de desplazamiento normalizado y la tercera diferencia, y luego se puede determinar la diferencia
como el valor objetivo del parametro de desplazamiento normalizado.

De la manera 3, después de que se obtenga el valor objetivo del parametro de desplazamiento normalizado,
una manera de determinar el factor de desplazamiento puede ser de la siguiente manera: se puede obtener
una férmula de célculo del factor de desplazamiento preestablecido b=minC-((a*minY) >> k), que indica que
se obtiene una diferencia entre min C y un valor obtenido después de que a*minY se desplace en k bits hacia
la derecha, para obtener el factor de desplazamiento b correspondiente al bloque de croma objetivo. El
coeficiente de escalado a, el segundo croma min C, el valor objetivo k del pardmetro de desplazamiento
normalizado, y el valor de luma minimo minY se sustituyen en la férmula, para determinar el factor de
desplazamiento b correspondiente al bloque de croma objetivo. K= N + shiftLuma - shiftA, donde shiftLuma es
la tercera diferencia mencionada anteriormente, N es el valor preestablecido del pardmetro de desplazamiento
normalizado mencionado anteriormente, y shiftA es la cuarta diferencia.

Se debe tener en cuenta que, de la manera 3, debido a que el factor de desplazamiento se obtiene en funcién
del coeficiente de escalado y del valor objetivo del pardmetro de desplazamiento normalizado, el factor de
desplazamiento también cambia. En otras palabras, el factor de desplazamiento se puede recalcular segun
una férmula b = minC-((a* minY)>> k), para obtener un factor de desplazamiento b. En esta férmula, min C
indica el segundo valor de croma, a es el coeficiente de escalado, minY es el valor de luma minimo, y k es el
valor objetivo (es decir, la cuarta diferencia) del parametro de desplazamiento normalizado.

Se debe tener en cuenta ademas que, este proceso es equivalente a un ajuste adicional en funcién del
coeficiente de escalado determinado y el factor de desplazamiento determinado. Debido a que se desplaza el
coeficiente de escalado inicial, después de que se obtiene el coeficiente de escalado inicial, se reduce la
profundidad de bits del coeficiente de escalado. Por lo tanto, esto puede reducir la complejidad de determinar
posteriormente la multiplicacién en la informacién de prediccién.

Ademas, si la cuarta diferencia no es mayor que 0, el coeficiente de escalado inicial no se desplaza. En otras
palabras, el coeficiente de escalado es el mismo que el coeficiente de escalado inicial, y un factor de
desplazamiento inicial es el mismo que el factor de desplazamiento.

Si el coeficiente de escalado inicial se obtiene de la manera 1, los pseudocddigos usados en el proceso de la
manera 3 pueden ser de la siguiente manera:

A = maxY - minY (indica que la primera diferencia (denotada como A) es la diferencia entre el valor de luma
méaximo y el valor de luma minimo);

shiftLuma = (A= =0) ? 0 : Floor(Log2(Abs(A))) - DIFF_BIT_DEPTH (indica que la tercera diferencia (denotada
como shiftLuma) es 0 cuando la primera diferencia igual a 0 es verdadera, o la tercera diferencia es
Floor(Log2(Abs(A))) - DIFF_BIT_DEPTH cuando la primera diferencia igual a 0 es falsa, donde Abs() indica
que se usa un valor absoluto, y DIFF_BIT_DEPTH es la primera profundidad de bits preestablecida);

shiffLuma = Max(0, shifttuma) (indica que la tercera diferencia shiftLuma es un valor mayor entre 0 y
shiftLuma);
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diff = A >> shiftLuma (indica que la primera diferencia A se desplaza hacia la derecha en bits de la tercera
diferencia, para obtener la segunda diferencia);

k = N + shiftLuma (indica que el valor objetivo k del pardametro de desplazamiento normalizado es una suma
del valor preestablecido N del parametro de desplazamiento normalizado y la tercera diferencia).

Si diff es mayor que 0, se aplica lo siguiente:

N
a:(max(ffmin (,')* Floor 2 +div |
diff

N N
div=| (max C —min ) * Floor 2— -Floor 2' # 2NN IS N
donde diff

diff
shiftA= ( @ = =0) ? 0 : Floor(Log2(Abs( a ))) - A_BIT_DEPTH (indica que la cuarta diferencia (denotada como
shift A) es 0 cuando a es igual a 0 es verdadero, o la cuarta diferencia es Floor(Log2(Abs( a )))-A_BIT_DEPTH
cuando a es igual a 0 es falso, donde Abs() indica que se usa un valor absoluto y A_BIT_DEPTH es la segunda
profundidad de bits preestablecida);
shiftA = Max(0, shiftA) (indica que la cuarta diferencia shiftA es un valor mayor entre 0 y shiftA);

a = a >> shiftA (indica que a se desplaza hacia la derecha en bits de la cuarta diferencia para obtener el
coeficiente de escalado);

k = N + shiftLuma - shiftA (indica que el valor objetivo k del pardmetro de desplazamiento normalizado es igual
a una diferencia entre la cuarta diferencia y una suma del valor preestablecido N del parametro de
desplazamiento normalizado y la tercera diferencia).

En caso contrario, se aplica lo siguiente:
a=0;
b=minC-((a*min¥) >>k).

Ademas, el coeficiente de escalado se puede refinar adicionalmente. Para ser especifico, addA se suma al
coeficiente de escalado inicial, y luego ( @ + addA) se desplaza hacia la derecha en shiftA, para determinar un
coeficiente de escalado final. addA=(shiftA)?1<<(shiftA-1):0 (un valor de addA es: si shiftA no es igual a 0 es
verdadero, addA es 1<<(shiftA-1); si shiftA no es igual a 0 es falso, addA se establece en 0). De esta manera,
los pseudocddigos para desplazar el coeficiente de escalado inicial obtenido de la manera 1 pueden expresarse
de la siguiente manera:

A=maxY —minY;

shiftLuma = (A==0) ? 0 : Floor(Log2(Abs(A ))) - DIFF_BIT DEPTH;

shiftLuma = Max(0, shiftLuma);

diff = A>> shiflLuma;

k=N + shifiLuma.

Si diff es mayor que 0, se aplica lo siguiente:

v
a:(maxC—minC)*Floor 2 +div;
diff

2N N
div—{(mamein C)* Floor(z. }—Floor[? }*2N+2N'1]>>N:
donde diff diff
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shiftA= ( & ==0) ? 0 : Floor(Log2(Abs( { ))) — A_BIT DEPTH;
shiftA = Max(0, shiftA);

addA=shiltA? 1 << (shiflA—-1) : (;

d = (a+addA) >> shiftA;

k=N + shiftLuma — shiftA;

b=minC-((a*min¥) >>k).

De lo contrario, se aplica lo siguiente:

a=0;

y

b=minC-((a*minY) >>k).

De esta manera, debido a que a se refina, la informacién de prediccién obtenida posteriormente es més precisa.

Si el coeficiente de escalado inicial se obtiene de la manera 2, los pseudocddigos usados en el proceso de la
manera 3 pueden ser de la siguiente manera:

A=maxY —minY;

shiftLuma = (A==0) ? 0 : Floor(Log2(Abs(A ))) - DIFF_BIT DEPTH;
shiftLuma = Max(0, shiftLuma);

diff = A>> shiflLuma;

k=N + shiftLuma.

Si diff es mayor que 0, se aplica lo siguiente:

o = (max C ~min C')s Floor ( ;sz J :
shillA=(d ==0) 7 0 : Floor(Log2(Abs( & ))) —A BIT DEPTH;
shiftA = Max(0, shiftA);

a = 4a >>shifiA;

k=N + shiftLuma — shiftA;

h=min C—((a*min Y)>> k) .

De lo contrario, se aplica lo siguiente:

a=0:y

b =minC-((a*minY) >>k),

Ademas, el coeficiente de escalado se puede refinar adicionalmente. Para ser especifico, addA se suma al
coeficiente de escalado inicial, y luego ( a + addA) se desplaza hacia la derecha en shiftA, para determinar el
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coeficiente de escalado final. addA=(shiftA)?1<<(shiftA-1):0 (un valor de addA es: si shiftA no es igual a 0 es
verdadero, addA es 1<<(shiftA-1); si shiftA no es igual a 0 es falso, addA se establece en 0). De esta manera,
los pseudocédigos para desplazar el coeficiente de escalado inicial obtenido de la manera 2 se expresan de la
siguiente manera:

A=maxY — minY;

shiftLuma = (A= =0) ? 0 : Floor(Log2(Abs(A))) — DIFF_BIT DEPTH;

shiftLuma = Max(0, shiftLuma);

diff = A>> shiftLuma;

k=N + shiftLuma:

Si diff es mayor que 0, se aplica lo siguiente:

¥
a= (max C —min (3)* Floor 2
diff

shiftA= ( d ==0) ? 0 : Floor(Log2(Abs( & ))) - A BIT DEPTH;
shiftA = Max(0, shiftA);

addA = shiftA? | <<(shiftA-1):0;

d =(d +addA)>> shiftA,

k=N + shiltLuma — shiftA,

b=minC-((a*minY)>> k)

En caso contrario, se aplica lo siguiente:

a=0
b =minC-((a*minY) >>k),

De esta manera, debido a que a se refina, la informacién de prediccién obtenida posteriormente es més precisa.

Opcionalmente, la segunda profundidad de bits preestablecida es una profundidad de bits de un coeficiente de
filtro de intrainterpolacién.

Durante la implementacién, la segunda profundidad de bits preestablecida se establece en la profundidad de
bits del coeficiente del filtro de intrainterpolacién, para alinearse con la complejidad de intraprediccién. Por
ejemplo, en un estandar existente, la profundidad de bits del coeficiente del filtro de intrainterpolacién es de 6
bits, y la segunda profundidad de bits preestablecida también puede ser de 6 bits.

Opcionalmente, en esta realizaciéon de esta solicitud, cuando la primera diferencia no es mayor que 0, un
método para determinar el coeficiente de escalado y el factor de desplazamiento puede ser de la siguiente
manera:

Si la primera diferencia no es mayor que 0, se determina que el coeficiente de escalado en el pardmetro del
modelo de intraprediccién es 0, y se determina que el factor de desplazamiento en el pardmetro del modelo de
intraprediccién es el segundo valor de croma.

Durante la implementacién, si la primera diferencia no es mayor que 0, se puede determinar que el coeficiente
de escalado es 0. Luego, el segundo valor de croma, el valor objetivo del pardmetro de desplazamiento
normalizado, y el valor de luma minimo se sustituyen en la férmula b= minC-((a* minY)>>k), para obtener b =
min C. En otras palabras, el factor de desplazamiento es el segundo valor de croma.

Las realizaciones de los métodos anteriores y sus implementaciones especificas pueden ser ejecutadas por
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los aparatos o sistemas mostrados de las FIG. 1 a FIG. 5.

En esta realizacién de esta solicitud, cuando se determina la informacién de prediccién del bloque de croma
objetivo, se pueden obtener el valor de luma maximo y el valor de luma minimo en las muestras de luma
correspondientes a las muestras vecinas del bloque de croma objetivo, se pueden obtener el primer valor de
luma correspondiente al valor de luma maximo y el segundo valor de croma correspondiente al valor de luma
minimo, y luego se puede determinar la primera diferencia entre el valor de luma méximo y el valor de luma
minimo. Si la primera diferencia es mayor que 0, la primera diferencia se puede desplazar hacia la derecha en
funcién de la cantidad de bits significativos de la primera diferencia y la primera profundidad de bits
preestablecida para obtener la segunda diferencia. Luego, se determina un pardmetro del modelo de
intrapredicciéon correspondiente al bloque de croma objetivo en funcién de un primer valor de croma, un
segundo valor de croma, y la segunda diferencia, y luego se determina la informacién de prediccién del bloque
de croma objetivo en funcién del parametro del modelo de intraprediccion y la informacién de reconstruccion
de luma correspondiente al bloque de croma objetivo. De esta manera, cuando se determina el parametro del
modelo de intraprediccién, la primera diferencia entre el valor de luma méximo y el valor de luma minimo se
desplaza hacia la derecha en funcién de la cantidad de bits significativos de la primera diferencia y la primera
profundidad de bits preestablecida. Esto puede reducir la cantidad de calculos del parametro del modelo de
intraprediccién, y mejorar la eficiencia de prediccién del bloque de croma.

El parametro del modelo de intraprediccién incluye un coeficiente de escalado y un factor de desplazamiento.
Para ser especifico, cuando se determina el coeficiente de escalado, la primera diferencia entre el valor de
luma maximo y el valor de luma minimo se desplaza hacia la derecha en funcién de la cantidad de bits
significativos de la primera diferencia y la primera profundidad de bits preestablecida. Por lo tanto, esto puede
reducir las cantidades de célculo para determinar el coeficiente de escalado y el factor de desplazamiento,
disminuir la complejidad de la determinacién de la informaciéon de prediccion, y mejorar la eficiencia de
prediccidn del bloque de croma.

La FIG. 13 es un diagrama de una estructura de un aparato de prediccién de bloques de croma segun una
realizacién de esta solicitud. El aparato puede implementarse como una parte del aparato o como el aparato
completo usando software, hardware o una combinacién de los mismos. El aparato proporcionado en esta
realizacion de esta solicitud puede implementar los procedimientos en la FIG. 11 y la FIG. 12 en las
realizaciones de esta solicitud. El aparato incluye el mddulo 1310 de obtencién y el médulo 1320 de
determinacion.

El médulo 1310 esta configurado para obtener un valor de luma méximo y un valor de luma minimo en funcién
de las muestras de luma correspondientes a muestras vecinas de un bloque de croma objetivo, y obtener un
primer valor de croma correspondiente al valor de luma méximo y un segundo valor de croma correspondiente
al valor de luma minimo. El médulo 1310 de obtencién puede configurarse especificamente para implementar
funciones de obtencién y etapas implicitas incluidas mostradas en la FIG. 11 y la FIG. 12.

El médulo 1320 de determinacion estéa configurado para:

si una primera diferencia entre el valor de luma méximo y el valor de luma minimo es mayor que 0, procesar la
primera diferencia en funcién de una cantidad de bits significativos de la primera diferencia y una primera
profundidad de bits preestablecida para obtener una segunda diferencia, donde una profundidad de bits de la
segunda diferencia es menor que una profundidad de bits de la primera diferencia;

determinar, en funcién del primer valor de croma, el segundo valor de croma, y la segunda diferencia, un
parametro del modelo de intraprediccién correspondiente al bloque de croma objetivo; y

determinar informacion de prediccion del bloque de croma objetivo en funcién del pardmetro del modelo de
intrapredicciéon e informacién de reconstruccién de luma correspondiente al bloque de croma objetivo. El
médulo 1320 de determinacién se puede usar especificamente para implementar funciones de determinacién
y etapas implicitas incluidas mostradas en la FIG. 11y la FIG. 12.

Opcionalmente, el médulo 1310 de obtencién esté configurado para:

obtener el valor de luma maximo y el valor de luma minimo en las muestras de luma correspondientes a
muestras vecinas del bloque de croma objetivo.

Opcionalmente, el médulo 1310 de obtencién esta configurado para:

dividir una cantidad preestablecida de muestras de luma correspondientes a una cantidad preestablecida de
muestras vecinas del bloque de croma objetivo en un primer conjunto de muestras de luma y un segundo
conjunto de muestras de luma, donde una cantidad de muestras de luma en el primer conjunto de muestras de
luma es la misma que una cantidad de muestras de luma en el segundo conjunto de muestras de luma, y los
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valores de luma de las muestras de luma en el primer conjunto de muestras de luma son mayores o iguales
que los valores de luma de las muestras de luma en el segundo conjunto de muestras de luma; y

determinar el valor de luma maximo en funcién del primer conjunto de muestras de luma, y determinar el valor
de luma minimo en funcién del segundo conjunto de muestras de luma.

Opcionalmente, el médulo 1320 de determinacién esta configurado para:
desplazar la primera diferencia hacia la derecha para obtener la segunda diferencia.
Opcionalmente, el médulo 1320 de determinacién esta configurado para:

determinar una tercera diferencia entre la cantidad de bits significativos de la primera diferencia y la primera
profundidad de bits preestablecida; y

desplazar la primera diferencia hacia la derecha en funcién de la tercera diferencia para obtener la segunda
diferencia, donde la tercera diferencia es mayor que 0.

Opcionalmente, el médulo 1320 de determinacién esta configurado para:

desplazar la primera diferencia hacia la derecha en bits de la tercera diferencia para obtener la segunda
diferencia.

Opcionalmente, el médulo 1320 de determinacién esta configurado para:

determinar, en funcidén del primer valor de croma, el segundo valor de croma, un valor preestablecido de un
parametro de desplazamiento normalizado, la segunda diferencia, y el valor de luma minimo, el parametro del
modelo de intraprediccidn correspondiente al bloque de croma objetivo.

Opcionalmente, el médulo 1320 de determinacién esta configurado para:

determinar, en funcién del primer valor de croma, el segundo valor de croma, la segunda diferencia, y el valor
preestablecido, un coeficiente de escalado en el pardmetro del modelo de intraprediccién correspondiente al
bloque de croma objetivo; y

determinar, en funcién del coeficiente de escalado, el segundo valor de croma, el valor preestablecido del
parametro de desplazamiento normalizado, y el valor de luma minimo, un factor de desplazamiento en el
parametro del modelo de intraprediccién correspondiente al bloque de croma objetivo.

Opcionalmente, el médulo 1320 de determinacién esta configurado para:

determinar, en funcién del coeficiente de escalado, el segundo valor de croma, un valor objetivo del parametro
de desplazamiento normalizado, y el valor de luma minimo, el factor de desplazamiento en el pardmetro del
modelo de intraprediccién correspondiente al bloque de croma objetivo, donde el valor objetivo del pardmetro
de desplazamiento normalizado se determina en funcién del valor preestablecido del parametro de
desplazamiento normalizado y de la tercera diferencia.

Opcionalmente, el médulo 1320 de determinacién esta configurado para:

N

. 2
a =(maxC —min C)* Floor(d. j
i , donde a es el coeficiente de escalado, diff es la segunda diferencia,

max C es el primer valor de croma, min C es el segundo valor de croma, y N es el valor preestablecido.

Opcionalmente, el médulo 1320 de determinacién esta configurado para:

N
a =(max C —min C)* Floor ( 2_ j+ div
\diff

2N N
div= (maxC—minC)*Floor 2— -Floor 2— #2V 42" I>> N
donde dif il

a es el coeficiente de
escalado, diffes la segunda diferencia, max C es el primer valor de croma, min C es el segundo valor de croma,
y N es el valor preestablecido.
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Opcionalmente, el médulo 1320 de determinacién esta configurado para:

determinar, en funcién del primer valor de croma, el segundo valor de croma, el valor preestablecido, y la
segunda diferencia, un coeficiente de escalado en el parametro del modelo de intraprediccién correspondiente
al bloque de croma objetivo; y

si una cuarta diferencia entre una cantidad de bits significativos del coeficiente de escalado inicial y una
segunda profundidad de bits preestablecida es mayor que 0, desplazar el coeficiente de escalado inicial hacia
la derecha en funcién de la cuarta diferencia para obtener el coeficiente de escalado en el parametro del modelo
de intraprediccion correspondiente al bloque de croma objetivo.

Opcionalmente, el médulo 1320 de determinacién esta configurado para:

desplazar el coeficiente de escalado inicial hacia la derecha en bits de la cuarta diferencia para obtener el
coeficiente de escalado en el parametro del modelo de intraprediccion correspondiente al bloque de croma
objetivo.

Opcionalmente, el médulo 1320 de determinacién esta configurado para:

si la cuarta diferencia es mayor que 0, determinar una diferencia entre la cuarta diferencia y una suma del valor
preestablecido del pardmetro de desplazamiento normalizado y la tercera diferencia como el valor objetivo del
parametro de desplazamiento normalizado.

Opcionalmente, la determinacién, en funcidn del coeficiente de escalado, del segundo valor de croma, del valor
objetivo, y del valor de luma minimo, de un factor de desplazamiento en el parametro del modelo de
intraprediccién correspondiente al bloque de croma objetivo incluye:

b=minC-((a*minY ) >>k).
(( ) " donde b es el factor de desplazamiento, a es el coeficiente de escalado, min
C es el segundo valor de croma, minY es el valor de luma minimo y k es el valor objetivo.

Opcionalmente, la informacién de reconstruccién de luma correspondiente al bloque de croma objetivo incluye
informacién de submuestreo de un bloque de reconstruccién de luma correspondiente al bloque de croma
objetivo.

Opcionalmente, el primer valor de croma corresponde al valor de luma maximo y el segundo valor de croma
corresponde al valor de luma minimo.

En esta realizacién de esta solicitud, cuando se determina la informacién de prediccién del bloque de croma
objetivo, el aparato puede obtener el valor de luma maximo y el valor de luma minimo en las muestras de luma
correspondientes a las muestras vecinas del bloque de croma objetivo, obtener el primer valor de croma
correspondiente al valor de luma maximo y el segundo valor de croma correspondiente al valor de luma minimo,
y luego determinar la primera diferencia entre el valor de luma méximo y el valor de luma minimo. Si la primera
diferencia es mayor que 0, la primera diferencia se puede desplazar hacia la derecha en funcién de la cantidad
de bits significativos de la primera diferencia y la primera profundidad de bits preestablecida para obtener la
segunda diferencia. Luego, se determina un parametro del modelo de intraprediccién correspondiente al bloque
de croma objetivo en funcidén de un primer valor de croma, un segundo valor de croma, y la segunda diferencia,
y luego se determina la informacidn de prediccién del bloque de croma objetivo en funcién del parametro del
modelo de intraprediccién y la informacién de reconstruccién de luma correspondiente al bloque de croma
objetivo. De esta manera, cuando se determina el pardmetro del modelo de intraprediccién, la primera
diferencia entre el valor de luma méximo y el valor de luma minimo se desplaza hacia la derecha en funcién
de la cantidad de bits significativos de la primera diferencia y la primera profundidad de bits preestablecida.
Esto puede reducir la cantidad de calculos del pardmetro del modelo de intraprediccion, y mejorar la eficiencia
de prediccién del bloque de croma.

El pardmetro del modelo de intraprediccidn incluye el coeficiente de escalado y el factor de desplazamiento.
Para ser especifico, cuando se determina el coeficiente de escalado, la primera diferencia entre el valor de
luma maximo y el valor de luma minimo se desplaza hacia la derecha en funcién de la cantidad de bits
significativos de la primera diferencia y la primera profundidad de bits preestablecida. Por lo tanto, esto puede
reducir las cantidades de célculo para determinar el coeficiente de escalado y el factor de desplazamiento,
disminuir la complejidad de la determinacién de la informaciéon de prediccion, y mejorar la eficiencia de
prediccidn del bloque de croma.

Se debe tener en cuenta que cuando el aparato de prediccién de bloques de croma proporcionado en la
realizacion anterior determina la informacién de predicciéon del bloque de croma, la divisién en los médulos
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funcionales anteriores se usa solo como un ejemplo para la descripcién. Durante la aplicacién real, las
funciones anteriores pueden asignarse a diferentes médulos funcionales segln sea necesario. En otras
palabras, una estructura interna del aparato se divide en diferentes médulos funcionales para completar todas
o algunas de las funciones descritas. Ademas, el aparato de prediccién de bloques de croma proporcionado
en la realizacién anterior tiene un mismo concepto que la realizacién del método de prediccién de blogues de
croma. Para obtener detalles sobre un proceso de implementacién especifico del aparato de prediccién de
bloques de croma, consulte la realizacién del método. Los detalles no se describen de nuevo en la presente
memoria.

Esta solicitud proporciona ademas un soporte de almacenamiento legible por ordenador. El soporte de
almacenamiento legible por ordenador almacena instrucciones informéticas. Cuando las instrucciones
informaticas en el soporte de almacenamiento legible por ordenador se ejecutan en un dispositivo informético,
el dispositivo informatico esta habilitado para realizar el método de prediccién de bloques de croma.

Esta solicitud proporciona ademas un producto de programa informatico que incluye instrucciones. Cuando el
producto de programa informético se ejecuta en un dispositivo informatico, el dispositivo informético esta
habilitado para realizar el método de prediccién de bloques de croma.

Todas o algunas de las realizaciones anteriores se pueden implementar usando software, hardware, firmware
o cualquier combinacién de los mismos. Cuando se usa software para la implementacion, todas o algunas de
las realizaciones se pueden implementar en una forma de un producto de programa informético. El producto
de programa informatico incluye una o mas instrucciones informaticas. Cuando las instrucciones de programa
informéatico se cargan y ejecutan en un servidor o un terminal, se generan todos o algunos de los
procedimientos y funciones segun las realizaciones de esta solicitud. Las instrucciones informaticas pueden
almacenarse en un soporte de almacenamiento legible por ordenador o pueden transmitirse desde un soporte
de almacenamiento legible por ordenador a otro soporte de almacenamiento legible por ordenador. Por
ejemplo, las instrucciones informaticas pueden transmitirse desde un sitio web, ordenador, servidor, o centro
de datos a otro sitio web, ordenador, servidor, o centro de datos por cable (por ejemplo, un cable coaxial, una
fibra éptica, o una linea de abonado digital) o de una forma inaldmbrica (por ejemplo, infrarrojo, radio, o
microondas). El soporte de almacenamiento legible por ordenador puede ser cualquier medio utilizable
accesible por un servidor o un terminal, o un dispositivo de almacenamiento de datos, tal como un servidor o
un centro de datos, que integre uno o mas medios utilizables. El medio utilizable puede ser un medio magnético
(por ejemplo, un disquete, un disco duro, o una cinta magnética), un medio 6ptico (por ejemplo, un disco de
video digital (DVD)), un medio de semiconductores (por ejemplo, una unidad de estado s6lido).

Las descripciones anteriores son simplemente implementaciones especificas de esta solicitud, pero no
pretenden limitar esta solicitud. La invencién se expone en el conjunto de reivindicaciones adjuntas.
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REIVINDICACIONES
1. Un método de prediccién de bloques de croma para codificaciéon de video, en donde el método comprende:

obtener (1101) un valor de luma maximo y un valor de luma minimo en funcién de muestras de luma
correspondientes a muestras vecinas de un bloque de croma objetivo;

si una primera diferencia entre el valor de luma méximo y el valor de luma minimo es mayor que 0, procesar la
primera diferencia para obtener una segunda diferencia, en donde el procesamiento de la primera diferencia
para obtener la segunda diferencia comprende: desplazar (1203), usando una cantidad de bits significativos
de la primera diferencia y una primera profundidad de bits preestablecida, la primera diferencia hacia la derecha
para obtener la segunda diferencia, en donde la cantidad de bits significativos de la primera diferencia se
obtiene por Floor(Log2(Abs(A))), y en donde A representa la primera diferencia;

determinar (1103), en funcién de un primer valor de croma correspondiente al valor de luma méaximo, un
segundo valor de croma correspondiente al valor de luma minimo, y la segunda diferencia, un parametro del
modelo de intraprediccion correspondiente al bloque de croma objetivo, en donde un valor de croma de
muestras vecinas correspondiente a muestras de luma a las que pertenece el valor de luma méximo se
determina como el primer valor de croma, y un valor de croma de muestras vecinas correspondiente a muestras
de luma a las que pertenece el valor de luma minimo se determina como el segundo valor de croma; y

determinar (1104) informacién de prediccion del bloque de croma objetivo en funcién del pardmetro del modelo
de intraprediccion e informacidn de reconstrucciéon de luma correspondiente al bloque de croma objetivo.

2. El método segun la reivindicacién 1, en donde la obtencién de un valor de luma maximo y un valor de luma
minimo en funcién de muestras de luma correspondientes a muestras vecinas de un bloque de croma objetivo
comprende:

dividir una cantidad preestablecida de muestras de luma correspondientes a una cantidad preestablecida de
muestras vecinas del bloque de croma objetivo en un primer conjunto de muestras de luma y un segundo
conjunto de muestras de luma, en donde una cantidad de muestras de luma en el primer conjunto de muestras
de luma es la misma que una cantidad de muestras de luma en el segundo conjunto de muestras de luma, y
los valores de luma de las muestras de luma en el primer conjunto de muestras de luma son mayores o iguales
que los valores de luma de las muestras de luma en el segundo conjunto de muestras de luma; y

determinar el valor de luma maximo en funcién del primer conjunto de muestras de luma, y determinar el valor
de luma minimo en funcién del segundo conjunto de muestras de luma.

3. El método segun la reivindicacién 1, en donde el procesamiento de la primera diferencia en funcién de una
cantidad de bits significativos de la primera diferencia y una primera profundidad de bits preestablecida para
obtener una segunda diferencia comprende:

determinar (1202) una tercera diferencia entre la cantidad de bits significativos de la primera diferencia y la
primera profundidad de bits preestablecida; y

desplazar (1203) la primera diferencia hacia la derecha en bits de la tercera diferencia para obtener la segunda
diferencia, en donde la tercera diferencia es mayor que 0.

4. El método seglin una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 3, en donde la determinacién, en funcién de un
primer valor de croma, un segundo valor de croma, y la segunda diferencia, de un parametro del modelo de
intraprediccién correspondiente al bloque de croma objetivo comprende:

determinar (1204), en funcién del primer valor de croma, el segundo valor de croma, un valor preestablecido
de un parédmetro de desplazamiento normalizado, la segunda diferencia, y el valor de luma minimo, el
parametro del modelo de intraprediccién correspondiente al bloque de croma objetivo.

5. El método segun la reivindicacién 4, en donde la determinacién, en funcién del primer valor de croma, el
segundo valor de croma, un valor preestablecido de un pardmetro de desplazamiento normalizado, la segunda
diferencia, y el valor de luma minimo, del parametro del modelo de intraprediccién correspondiente al bloque
de croma objetivo comprende:

determinar, en funcién del primer valor de croma, el segundo valor de croma, la segunda diferencia, y el valor
preestablecido del parametro de desplazamiento normalizado, un coeficiente de escalado en el pardmetro del
modelo de intraprediccidn correspondiente al bloque de croma objetivo; y

determinar, en funcién del coeficiente de escalado, el segundo valor de croma, el valor preestablecido del
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parametro de desplazamiento normalizado, y el valor de luma minimo, un factor de desplazamiento en el
parametro del modelo de intraprediccién correspondiente al bloque de croma objetivo.

6. El método segln la reivindicacidén 5, en donde la determinacién, en funcidén del coeficiente de escalado, el
segundo valor de croma, el valor preestablecido del pardmetro de desplazamiento normalizado y el valor de
luma minimo, de un factor de desplazamiento en el pardmetro del modelo de intraprediccién correspondiente
al bloque de croma objetivo comprende:

determinar, en funcién del coeficiente de escalado, el segundo valor de croma, un valor objetivo del parametro
de desplazamiento normalizado, y el valor de luma minimo, el factor de desplazamiento en el pardmetro del
modelo de intraprediccién correspondiente al bloque de croma objetivo, en donde el valor objetivo del
parametro de desplazamiento normalizado se determina en funcién del valor preestablecido del parametro de
desplazamiento normalizado.

7. El método segun la reivindicacién 5 0 6, en donde la determinacién, en funcién del primer valor de croma, el
segundo valor de croma, la segunda diferencia, y el valor preestablecido, del coeficiente de escalado en el
parametro del modelo de intraprediccién correspondiente al bloque de croma objetivo comprende:

N

a—(maxC—minC)*Floor[ ]
+ /7 en donde a es el coeficiente de escalado, diff es la segunda diferencia,

maxC es el primer valor de croma, minC es el segundo valor de croma, y N es el valor preestablecido, y en
S

diff

diff

Floor [

donde Jse determina a través de una tabla de busqueda.

8. El método segun la reivindicacién 5 0 6, en donde la determinacién, en funcién del primer valor de croma, el
segundo valor de croma, la segunda diferencia, y el valor preestablecido, de un coeficiente de escalado en el
parametro del modelo de intraprediccién correspondiente al bloque de croma objetivo comprende:

determinar, en funcién del primer valor de croma, el segundo valor de croma, el valor preestablecido, y la
segunda diferencia, un coeficiente de escalado en el parametro del modelo de intraprediccién correspondiente
al bloque de croma objetivo; y

si una cuarta diferencia entre una cantidad de bits significativos del coeficiente de escalado inicial y una
segunda profundidad de bits preestablecida es mayor que 0, desplazar el coeficiente de escalado inicial hacia
la derecha en bits de la cuarta diferencia para obtener el coeficiente de escalado en el parametro del modelo
de intraprediccion correspondiente al bloque de croma objetivo.

9. El método seglin una cualquiera de las reivindicaciones 6 a 8, en donde la determinacién, en funcién del
coeficiente de escalado, el segundo valor de croma, un valor objetivo, y el valor de luma minimo, del factor de
desplazamiento en el pardmetro del modelo de intraprediccién correspondiente al bloque de croma objetivo
comprende:

b=minC-((g*min¥) >>k).

en donde b es el factor de desplazamiento, a es el coeficiente de escalado, min C es el segundo valor de
croma, minY es el valor de luma minimo, y k es el valor objetivo.

10. El método segun una cualquiera de las reivindicaciones 5, 6, y 9, en donde el método comprende ademas:

si la primera diferencia no es mayor que 0, determinar que el coeficiente de escalado en el parametro del
modelo de intraprediccién es 0, y determinar que el factor de desplazamiento en el parametro del modelo de
intraprediccién es el segundo valor de croma.

11. El método seglin una cualquiera de las reivindicaciones 4 a 10, en donde el valor preestablecido del
parametro de desplazamiento normalizado es la profundidad de bits de la primera diferencia, una profundidad
de bits de muestras de luma, una suma de la profundidad de bits de la primera diferencia y un segundo valor
preestablecido, un producto de la profundidad de bits de la primera diferencia y un tercer valor preestablecido,
o una profundidad de bits de un byte.

12. El método seglin una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 11, en donde la informacién de reconstruccién
de luma correspondiente al bloque de croma objetivo comprende informacién de submuestreo de un bloque de
reconstrucciéon de luma correspondiente al bloque de croma objetivo.
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13. Un aparato de predicciéon de bloques de cromas, en donde el aparato de prediccidn comprende una
memoria y un procesador, en donde la memoria estad configurada para almacenar instrucciones informaticas
ejecutadas por el procesador; y

el procesador estd configurado para realizar el método de predicciéon de bloques de cromas segin una
cualquiera de las reivindicaciones 1 a 12.

14. Un soporte de almacenamiento informético legible por ordenador, en donde el soporte de almacenamiento
informatico legible por ordenador almacena instrucciones informéticas, y cuando las instrucciones informaticas
en el soporte de almacenamiento legible por ordenador se ejecutan en un dispositivo informatico, el dispositivo
informatico esté habilitado para realizar el método de prediccién de bloques de croma segln una cualquiera
de las reivindicaciones 1 a 12.
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Obtener un valor de luma méximo v un valor de luma minimo en funcién
de muestras de luma correspondientes a muestras vecinas de un blogue
de croma objslivo, y oblener un primer valor de croma correspondiente al
valor de luma méximo y un segundo valor de ¢roma correspondiente al
valor de luma minimo

v
St una primera diferencia entre ef valor fluma maxima y el valor luma
minimo es mayor que 0, procesar 1a primera diferencia en funcion de una
cantidad de bits significativos de Ia primera diferencia y una primera
profundidad de bifs preestablecida para oblener una segunda diferencia

Determinar, en funcién del primer valor de croma, ef segundo valor de
croma, y la segunda diferencia, un parametro del modelo de
intraprediccidn corespongdiente al blogue de croma objelivo

Determinar informacion de prediceion def blogue de croma objetivo en
funcidn del pardmetro del modelo de intraprediccion e informacion de
reconstruccion de Luma correspondiente al blogue de croma objetive
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Obtener un vaior de kuma maximo y un valor de fuma minimo en funcion o
de musestras de luma correspondientes a muestras vecinas de un blogue H
de croma objetivo, y obtener un primer valor de croma correspondiente al +
valor de luma maximo y un segundo vaior de croma correspondiente al
valor de fuma minimo
St una primera diferencia entre ¢l valor luma maximo y &l valor luma minimo {& -
es mayor que 0, determinar una lercera diferencia entre una canbidad de |
bits significativos de la pnimera diferencia y una primera profundidad de bits
preastablecida
¥ oo 18
Desplazar la primera diferencia hacia la devecha en funcién de latercera |/
giferencia para oblener una segunda diferencia
¥
Determinar, en funcién del primer valor de croma, ef segundo valor de oo AR
croma, un valor preestablecide de un parametro de desplazamiento
normalizado, a segunda diferencia v el valor minimo de luma, &f paramelro &
det modeio de intrapradicoién comespondients al blogue de croma objetvo
¥
Determinar informacion de predicoion del bioque de croma objelivo en
funcitn del parametro def modelo de intraprediceion e informacidnde |
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