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DESCRIPCION

Método y aparato para codificar y descodificar una sefial de video

Campo técnico

[0001] La presente invencion se refiere a un método y a un aparato para codificar o descodificar una sefial de video.
Antecedentes de la técnica

[0002] Codificacion por compresion se refiere a una tecnologia de procesado de sefales para transmitir informacion
digitalizada a través de una linea de comunicaciones o almacenar dicha informacién en un formato que resulte
adecuado para un soporte de almacenamiento. Se pueden codificar por compresion la voz, imagenes, caracteres,
etcétera, y, en particular, a una tecnologia para llevar a cabo la codificacion de imagenes por compresion se le
denomina compresion de imagenes de video. La codificacion por compresion de una sefial de video se puede llevar a
cabo mediante la eliminacion de informacién sobrante teniendo en cuenta la correlacion espacial, la correlacion
temporal, la correlacién probabilistica, etcétera. No obstante, con el desarrollo reciente de diversos soportes y medios
de transmisién de datos, existe una necesidad de un método y un aparato de procesado de sefiales de video de alta
eficiencia.

[0003] En la presentacion “Video coding technology proposal by France Telecom, NTT, NTT DoCoMo, Panasonic and
Technicolor” correspondiente a la 12 Reunién de JCT-VC del 15 de abril, 2010 al 23 de abril, 2010, en Dresde, del
JOINT COLLABORATIVE TEAM ON VIDEO CODING OF ISO/IEC JTC1/SC29/WG11 AND ITU-TSG.16, publicada
como documento JCTVC-A114, Amonou et al. dan a conocer un esquema de prediccion temporal en el que se forma un
conjunto de candidatos a vector de movimiento con tres predictores de vector de movimiento (vecinos izquierdo y
superior, y un vector ubicado conjuntamente). A partir de este conjunto, se infiere un subconjunto de dos predictores de
entre los cuales se selecciona el predictor 6ptimo sobre la base de la comparacion de los dos primeros candidatos del
conjunto completo. Basandose en su igualdad, el tercer predictor del conjunto completo sustituye o no el segundo del
subconjunto. Para la prediccion entre bloques, se puede fijar un tamafio de particion, por el cual una sefial en una de las
particiones se predice usando parametros de movimiento en un bloque de encima o a la izquierda. La sefal de la otra
particion se predice usando parametros de movimiento a descodificar para el bloque en curso.

[0004] En la presentacion “Test Model under Consideration (TMuC)” correspondiente a la 12 Reunion del JCT-VC del 15
de abril, 2010 al 23 de abril, 2010, en Dresde, del JOINT COLLABORATIVE TEAM ON VIDEO CODING OF ISO/IEC
JTC1/SC29/WG11 AND ITU-TSG.16, publicada como documento JCTVC-A205, se da a conocer un esquema de
prediccion que usa un proceso de inferencia para candidatos a predictor de vector de movimiento a partir de particiones
de unidades de prediccion vecinas. La prediccion propuesta de vectores de movimiento para particiones rectangulares
tiene en cuenta la distancia temporal de los cuadros de referencia. para reducir adicionalmente la velocidad de bits
requerida para transmitir los vectores de movimiento, se intercala la prediccién y la codificacién de los componentes de
un vector de movimiento.

Exposicién
Problema técnico

[0005] Uno de los objetivos de la presente invencion concebida para resolver el problema reside en la reduccién de la
informaciéon de prediccion transmitida, restaurando una unidad en curso a través de un modo de fusidon que usa
informacion de prediccidn de otra unidad ya restaurada en la prediccién inter de la unidad en curso.

[0006] Otro de los objetivos de la presente invencidn concebida para resolver el problema reside en implementar
eficientemente un modo de prediccién y en predecir de manera mas precisa informacion de prediccion de un bloque en
Ccurso.

[0007] Todavia otro objetivo de la presente invencién concebida para resolver el problema reside en seleccionar
unidades candidatas a la fusiéon adecuadas y en determinar eficientemente una unidad a fusionar teniendo en cuenta
caracteristicas de la unidad en curso y areas vecinas fusionadas.

[0008] Todavia otro objetivo de la presente invencidn concebida para resolver el problema reside en proporcionar un
método para mejorar la eficiencia en un método de sefializacion destinado a implementar un modo de prediccién.
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Solucion técnica

[0009] Los objetivos anteriores se resuelven por medio de la combinacion de caracteristicas de las reivindicaciones
independientes 1, 6 y 11. En las reivindicaciones dependientes se definen realizaciones preferidas.

[0010] La presente invencion se ha disefiado para resolver los problemas anteriores, y el método para procesar una
sefial de video de acuerdo con la presente invencidn usa una estructura para segmentar [partitioning] de manera
recursiva una unidad de codificacidon en varias unidades de codificacion, y un método para ello. Ademas, dicha unidad
de codificacion se divide en varias formas de unidades de prediccion, y, de este modo, puede mejorarse la precision de
la compensacién en la predicciéon de movimiento.

[0011] La presente invencién puede usar un modo de fusién para incrementar la eficiencia de codificacion. En este
caso, se presenta un método de seleccion de unidades candidatas a la fusion en varias posiciones.

[0012] La presente invencidn presenta un método de sefializacion eficiente para especificar una unidad a fusionar entre
unidades candidatas a la fusion. Ademas, la presente invencion presenta un método para deducir una unidad a fusionar
sin transmitir la informacién. Con este fin, se puede usar un método de determinaciéon adaptativa de una unidad a
fusionar teniendo en cuenta varias condiciones, tales como la posicion de una unidad en curso y unidades vecinas, el
tamano de la unidad, informacién de movimiento, etcétera.

Efectos ventajosos

[0013] Segun un método para procesar una sefal de video de acuerdo con la presente invencion, se puede reducir la
complejidad, que es necesaria para adquirir informacién de movimiento de una unidad en curso, mediante la fusion
entre unidades al llevar a cabo una prediccion inter, y se puede mejorar la eficiencia de codificaciéon al no transmitir
informacion de prediccién de la unidad en curso.

[0014] Ademads, caracteristicas de imagenes u objetos dentro de las imagenes pueden verse bien reflejadas por la
prediccion y la fusion en diversos tamafios de unidad y unidades de particion, y es posible una prediccion mas precisa.

[0015] Ademas, la flexibilidad de la fusidn se puede ampliar seleccionando unidades vecinas de varias posiciones como
unidades a fusionar, y se puede adquirir informacién de prediccién mas precisa.

[0016] Ademas, se pueden determinar de manera eficiente y adaptativa unidades candidatas a la fusién y/o unidades a
fusionar teniendo en cuenta varias condiciones, tales como las posiciones de una unidad en curso y de unidades
vecinas, el tamano de la unidad, informacién de movimiento, etcétera.

[0017] Ademas, se establece la transmision de informacién necesaria para un modo de fusién unicamente cuando es
necesario, y se eliminan los casos innecesariamente redundantes, mejorandose asi la eficiencia de codificacion.

Descripcion de los dibujos
[0018]

La figura 1 es un diagrama de bloques esquematico de un dispositivo codificador de sefiales de video de acuerdo
con una realizacion ejemplificativa de la presente invencion.

La figura 2 es un diagrama de bloques esquematico de un dispositivo descodificador de sefiales de video de
acuerdo con una realizacion ejemplificativa de la presente invencion.

La figura 3 ilustra un ejemplo de segmentacién de una unidad de codificacion.

La figura 4 ilustra varios métodos de segmentacion de una unidad de prediccién y denominaciones de los tipos de
particion.

La figura 5 ilustra un caso de segmentacion asimétrica de una unidad de prediccion.
La figura 6 ilustra un caso de segmentacién geométrica de una unidad de prediccién.
La figura 7 ilustra candidatos a la fusion en varias posiciones para una unidad en curso.

La figura 8 ilustra un método para seleccionar candidatos a la fusion teniendo en cuenta el tamafio de una unidad.
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La figura 9 es un diagrama de flujo que ilustra un método para seleccionar una unidad a fusionar cuando hay dos
candidatos a la fusion.

La figura 10 es un diagrama de flujo que ilustra un proceso de obtencion de informacion que es necesario para un
modo de fusién usando el nimero de candidatos a la fusion disponibles.

La figura 11 ilustra un método para determinar una unidad que se puede fusionar usando informacién de movimiento
de una particiéon vecina cuando el modo de particion es del tipo NxN.

Las figuras 12 a 13 ilustran un método para deducir una unidad a fusionar.

Las figuras 14 a 17 ilustran un método para deducir una unidad a fusionar en una particion especifica. La figura
15(a) ilustra una realizacion segun la presente invencion en la que una unidad de codificaciéon en curso se segmenta
en una particion izquierda y una particion derecha. Cuando se aplica el modo de fusion a la particion derecha, la
particion izquierda se excluye de los candidatos a la fusion para la particion derecha. Las figuras 14, 15(b), 16 y 17
son Unicamente ejemplos de la presente exposicion y no forman parte de la invencién reivindicada.

Modo para llevar a cabo la invencién

[0019] A continuacién se haré referencia detalladamente a las realizaciones preferidas de la presente invencion,
ilustrandose ejemplos de ellas en los dibujos adjuntos. En primer lugar, las terminologias o vocablos usados en esta
memoria descriptiva y las reivindicaciones no se consideran como limitados a los significados generales o del
diccionario, y deben considerarse de manera que presentan significados y conceptos que se corresponden con la idea
técnica de la presente invencién sobre la base del principio de que un inventor puede definir adecuadamente los
conceptos de las terminologias para describir una invencién de la mejor manera posible. La realizacién dada a conocer
en esta exposicion y las configuraciones mostradas en los dibujos adjuntos son simplemente una realizacion preferida, y
no representan todas las ideas técnicas de la presente invencién. Por lo tanto, se entiende que la presente invencion
abarca las modificaciones y variaciones de esta invencién siempre que se situen dentro del alcance de las
reivindicaciones adjuntas y sus equivalentes en el momento de presentar esta solicitud.

[0020] Los siguientes términos en la presente invencion se pueden interpretar basandose en los siguientes criterios, e
incluso términos que no se manifiestan pueden interpretarse de acuerdo con la intencion que se describe a
continuacion. “Codificacion” puede interpretarse como codificaciéon o descodificacion en funciéon de la situacion, e
“informacion” incluye valores, parametros, coeficientes, elementos, etcétera, y puede interpretarse como un concepto
adecuado en funcién de la situacién. “Pantalla” o “representacion visual” se refiere en general a una unidad para indicar
una imagen en una zona de tiempo especifica, y franja [slice], cuadro, etcétera, es una unidad destinada a formar parte
de una representacion visual en la codificaciéon de una sefial de video concreta, pero puede ser intercambiable. “Pixel” o
“Pel” se refiere a una unidad minima para constituir una imagen. “Muestra” se puede usar como término para indicar el
valor de un pixel especifico. “Muestra” se puede dividir en elementos de luma y de croma, pero, en general, se usa
como un término que incluye ambos elementos. En lo anterior, “croma” indica una diferencia entre colores
determinados, y comprende, en general, Cb y Cr. “Unidad” se ha usado para significar la unidad basica de un procesado
de imagenes o una posicion especifica de una imagen, y se puede usar junto con términos tales como “bloque” o “area”.

[0021] La presente invencion se refiere a un método y a un aparato para codificar o decidir una sefial de video. La figura
1 es un diagrama de bloques esquematico de un dispositivo de codificacion de sefiales de video de acuerdo con una
realizacion ejemplificativa de la presente invencion. En referencia a la figura 1, el dispositivo 100 de codificaciéon de la
presente invencion incluye una unidad 110 de transformada, una unidad 115 de cuantificacion, una unidad 120 de
cuantificacion inversa, una unidad 125 de transformada inversa, una unidad 130 de filtrado, una unidad 150 de
prediccion y/o una unidad 160 de codificacion entrépica.

[0022] La unidad 110 de transformada obtiene un coeficiente de transformada transformando un valor de pixel
correspondiente a una sefal de video de entrada. Algunos ejemplos de un método de transformada de este tipo son la
transformada discreta de coseno (DCT), la transformada discreta de seno (DST), la transformada por ondiculas,
etcétera. La unidad 110 de transformada lleva a cabo una transformada segmentando una sefial de imagen de entrada
en unidades de un cierto tamafio. A la unidad basica en la transformada se le denomina unidad de transformada. La
eficiencia de la codificacion se puede cambiar de acuerdo con la distribucién y los atributos de valores dentro del area
de la transformada.

[0023] La unidad 115 de cuantificacion cuantifica un valor de un coeficiente de transformada obtenido a la salida de la
unidad 110 de transformada. La unidad 120 de cuantificacion inversa cuantifica inversamente el valor de coeficiente de
transformada, y la unidad 125 de transformada inversa restaura un valor de pixel usando el valor de coeficiente de
transformada cuantificado inversamente.
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[0024] La unidad 130 de filtrado lleva a cabo una operacion de filtrado con vistas a una mejora objetiva o subjetiva de la
calidad de una imagen. Algunos ejemplos de los filtros usados en la unidad de filtrado son un filtro antibloques y/o un
filtro de bucle adaptativo, etcétera. La unidad 156 de almacenamiento almacena una imagen a la cual se ha aplicado el
filtrado, para dar salida a la imagen o usar la imagen como imagen de referencia.

[0025] En una codificacion de video general, una sefial de imagen no se codifica como si misma para mejorar la
eficiencia de codificacion, sino que se utiliza un método de prediccion de una imagen usando un area ya codificada, y
obteniendo una imagen restaurada mediante la adicion de un valor residual entre la imagen original y la imagen
predicha a la imagen predicha. Algunos ejemplos del método de prediccién de una imagen son la prediccién intra
(prediccién dentro de una pantalla), la prediccion inter (prediccion entre pantallas), etcétera, y, por lo tanto, la unidad de
prediccion puede incluir una unidad 152 de prediccion intra y una unidad 154 de prediccion inter. La unidad 152 de
prediccion intra lleva a cabo una prediccion intra a partir de areas restauradas dentro de la imagen en curso,
transmitiendo asi la informacion de codificacion dentro de la pantalla a la unidad 160 de codificacion entropica. La
unidad 154 de prediccion inter obtiene un valor de vector de movimiento del area en curso, y lleva a cabo una
compensacion de movimiento entre pantallas en referencia a un area especifica, es decir, area de referencia, de otra
imagen restaurada usando el valor de vector de movimiento obtenido. Ademas, la unidad 154 de prediccion inter
transmite informacién de ubicacion del area de referencia (informacion del sistema de referencia, vector de movimiento,
etcétera) a la unidad 160 de codificacion entrépica, de manera que la informacion se puede incluir en el flujo continuo de
bits.

[0026] La unidad 160 de codificacién entrépica genera un flujo continuo de bits de sefial de video codificando
entropicamente un coeficiente de transformada cuantificado, informacion de codificacion inter, informacion de
codificacion intra, informacién de area de referencia, etcétera. La unidad 160 de codificacidon entrépica puede usar una
codificacion de longitud variable (VLC), una codificacion aritmética, etcétera. El método de codificacion de longitud
variable transforma simbolos de entrada en palabras de cddigo consecutivas, y la longitud de la palabra de cdédigo
puede ser variable. Por ejemplo, los simbolos generados de manera frecuente se expresan como palabras de cédigo
cortas, y los simbolos generados de manera no frecuente se expresan como palabras de cédigo largas. En calidad de
método de codificacion de longitud variable se puede usar la Codificacion de Longitud Variable Adaptativa basada en el
Contexto (CAVLC). La codificacion aritmética transforma simbolos de datos consecutivos en un numero primo, y puede
obtener un bit de nimero primo 6ptimo para expresar cada simbolo. Como codificacion aritmética, se puede usar la
Codificacion Aritmética Binaria Adaptativa basada en el Contexto (CABAC).

[0027] La figura 2 es un diagrama de bloques esquematico de un dispositivo 200 de descodificacion de sefiales de
video de acuerdo con una realizacion ejemplificativa de la presente invencién. El funcionamiento del dispositivo 200 de
descodificaciéon se corresponde con el funcionamiento de cada parte del codificador, y lleva a cabo un proceso inverso
de la operacion correspondiente. En referencia a la figura 2, el dispositivo 200 de descodificacion de la presente
invencién puede incluir una unidad 210 de descodificacién entrdpica, una unidad 220 de cuantificacién inversa, una
unidad 225 de transformada inversa, una unidad 230 de filtrado y/o una unidad 250 de prediccion, etcétera.

[0028] La unidad 210 de descodificacion entropica descodifica entropicamente un flujo continuo de bits de sefal de
video, y, de este modo, extrae el coeficiente de la transformada e informacién de prediccion, etcétera, para cada area.
La unidad 220 de cuantificacion inversa cuantifica inversamente el coeficiente de transformada descodificado
entrépicamente, y la unidad 220 de cuantificacion inversa cuantifica inversamente el coeficiente de transformada
descodificado entrépicamente y restaura el valor de pixel original usando el coeficiente de transformada cuantificado
inversamente.

[0029] Ademas, la unidad 230 de filtrado mejora la calidad de la imagen filtrando la misma. En este caso, se pueden
incluir un filiro antibloques para reducir el fendmeno de distorsion de bloques y/o un filtro de bucle adaptativo para
eliminar la distorsion de la imagen completa, etcétera. La imagen, que ha sido filtrada, se proporciona en la salida o se
almacena en la unidad 256 de almacenamiento para usarse como imagen de referencia.

[0030] Ademas, la unidad 250 de prediccién de la presente invencién incluye una unidad 252 de prediccion intra y una
unidad 254 de prediccién inter, y restaura una imagen de prediccion utilizando informacion, tal como un tipo de
codificacion descodificado a través de la unidad 210 de descodificaciéon entrépica antes mencionada, un coeficiente de
transformada correspondiente a cada area, un vector de movimiento, etcétera.

[0031] En este caso, la unidad 252 de prediccion intra lleva a cabo una prediccion intra a partir de la muestra
descodificada dentro de la imagen en curso, generando, asi, una imagen de prediccion. La unidad 254 de prediccion
inter genera una imagen de prediccion usando un vector de movimiento y una imagen de referencia almacenada en la
unidad 256 de almacenamiento. Cuando se obtiene un vector de movimiento, se puede usar un método tal como la
prediccion de vectores de movimiento y la competicion de vectores de movimiento, etcétera.

[0032] El cuadro de video restaurado se genera sumando el valor residual correspondiente a cada pixel restaurado a
partir de la unidad de transformada inversa a la imagen de prediccion, a la cual se da salida desde la unidad 252 de



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

ES2936323 T3

prediccion intra o la unidad 254 de prediccion inter. Posteriormente se describira el funcionamiento de la unidad 254 de
prediccion inter, en particular varios métodos de procesado en el modo de fusién.

[0033] En lo sucesivo en la presente, se describira, en referencia a las figuras 3 a 5, un método de segmentacion de una
unidad de codificacion y una unidad de prediccion, etcétera, en el funcionamiento del dispositivo 100 de codificacion y el
dispositivo 200 de descodificacion. Unidad de codificacion se refiere a una unidad basica para procesar una imagen en
un proceso tal como el proceso antes descrito de procesado de una sefial de video, por ejemplo, prediccion intra o inter,
transformada, cuantificacién, codificacién entrépica, etcétera. El tamafio de la unidad de codificacion usada en la
codificacion de una imagen puede que no sea homogéneo. La unidad de codificacion puede tener una forma
cuadrilatera, y una unidad de codificacion se puede segmentar en varias unidades de codificacion.

[0034] La figura 3 ilustra un ejemplo de segmentacion de una unidad de codificacién de acuerdo con una realizacion
ejemplificativa de la presente invencion. Por ejemplo, una unidad de codificacion que tiene un tamafio de 2N x 2N se
puede segmentar en cuatro unidades de codificacion que tienen un tamafio de N x N. Una segmentacién de la unidad
de codificacion de este tipo se puede llevar a cabo recursivamente, y no es necesario que todas las unidades de
codificacion se segmenten de la misma manera. No obstante, por comodidad en el proceso de codificacion y procesado,
puede haber una restriccion sobre el tamafio maximo 310 y el tamafio minimo 320. Si se determina el tamafio maximo
de la unidad de codificacion, al tamano maximo se le denomina tamafio maximo de unidad de codificaciéon, si se
determina el tamafio minimo, al tamafio minimo se le denomina tamafio minimo de unidad de codificacion.

[0035] Para una unidad de codificacion se puede indicar informacion sobre si la unidad de codificacién se segmenta.
Por ejemplo, si el valor de la bandera que indica si la unidad de codificacion se va a segmentar es 1, el bloque
correspondiente al nodo se segmenta de nuevo en cuatro bloques, y si el valor de la bandera es 0, el bloque ya no se
segmenta, y puede llevarse a cabo el proceso de procesado de la unidad de codificacion.

[0036] El bloque no se tiene que segmentar necesariamente en cuatro areas directas. En tal caso, codigos sobre
métodos de segmentacion predeterminados se pueden mapear con informacién de segmentacion. Por ejemplo, si el
valor de la informacion es 1, el bloque se puede dividir en dos subbloques rectangulares horizontales, si el valor es 2, el
bloque se puede dividir en dos subbloques rectangulares verticales, y si el valor es 3, el bloque se puede dividir en
cuatro subbloques cuadrados. Un método de este tipo representa algunos ejemplos del método de segmentacion, pero
la presente invencion no se limita a ellos.

[0037] La estructura de la unidad de codificacion antes descrita se puede indicar usando una estructura de arbol
recursiva. Es decir, la unidad de codificacién, que se segmenta en otras unidades de codificacion usando la imagen
individual o la unidad de codificacion de tamafio maximo como raiz, acaba teniendo nodos hijo correspondientes al
numero de unidades de codificacion segmentadas. Por tanto, la unidad de codificacion, que ya no se segmenta mas, se
convierte en un nodo hoja. Suponiendo que, para una unidad de codificacién, solamente es posible una segmentacion
de tipo cuadrado, una unidad de codificacién se puede segmentar en un maximo de otras 4 unidades de codificacion, y
por lo tanto el arbol, que indica la unidad de codificacién, puede tener un formato de arbol cuaternario. En lo sucesivo en
la presente, por comodidad en cuanto a la explicacién, a la unidad de codificacion que tiene el tamafio de unidad de
codificacion maximo se le denomina unidad de codificacion mas grande (LCU), y a la unidad de codificacién que tiene el
tamafio de unidad de codificacién minimo se le denomina unidad de codificacién mas pequefa (SCU).

[0038] En el codificador, el tamafio optimo de la unidad de codificacion se puede seleccionar de acuerdo con
caracteristicas de una imagen de video (por ejemplo, la resolucion) o teniendo en cuenta la eficiencia de la codificacion,
y, en el flujo continuo de bits, se puede incluir informacion de la misma e informacion para dibujarla. Por ejemplo, se
pueden definir el tamafio de la unidad de codificacion maxima y la profundidad maxima del arbol. En el caso de una
segmentacion de tipo cuadrado, la altura y la anchura de la unidad de codificacion son la mitad de la altura y la anchura
de la unidad de codificacion del nodo padre, y, por lo tanto, el tamafio minimo de la unidad de codificacién se puede
calcular usando la informacién anterior. Ademas, y a la inversa, el tamafio minimo de la unidad de codificacién y la
profundidad maxima del arbol se pueden definir de antemano, y el tamafio de la unidad de codificaciéon maxima se
puede deducir usando la informacion definida. En la segmentacion de tipo cuadrado, el tamaio de la unidad se cambia
a un formato de un multiplo de 2, y, por lo tanto, el tamafio de la unidad de codificacion concreta se indica como un valor
logaritmico que tiene 2 como base, mejorandose asi la eficiencia de transmision.

[0039] En el descodificador se puede obtener informacién que indica si la unidad de codificacion en curso antes descrita
se ha segmentado. La eficiencia se puede mejorar si dicha informacién se obtiene (o transmite) Unicamente bajo una
condicién especifica. Por ejemplo, si la unidad de codificacion en curso tiene el tamafio de unidad de codificacion
minimo, la unidad no se segmenta en unidades de codificacion mas pequefias, y, por lo tanto, en tal caso, no es
necesario obtener informacién sobre si la unidad se ha segmentado.

[0040] Si la informacién indica que la unidad de codificacion se ha segmentado, el tamafio de la unidad de codificacion a
segmentar se convierte en la mitad del tamafio de la unidad de codificaciéon en curso, y la unidad de codificaciéon se
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segmenta en cuatro unidades de codificacion de tipo cuadrado sobre la base de la ubicacion del procesado en curso. El
procesado anterior se puede repetir para cada unidad de codificacion segmentada.

[0041] La prediccidon de la imagen para la codificacién se lleva a cabo para la unidad de codificacién que ya no se
segmenta mas (es decir, el nodo hoja del arbol de la unidad de codificacion). La unidad de codificacion se divide en una
0 mas unidades de prediccion (PU), bloques o particiones de prediccion, y a una division de este tipo se le denomina
también particién. La forma en la que una unidad se ha segmentado se puede indicar mediante la informacion de tipo de
unidad de prediccion o la informacion de tipo de segmentacion, etcétera. La figura 4 ilustra varios métodos de
segmentacion de la unidad de prediccion y un ejemplo de la denominacién de tipo de segmentacion. En referencia a la
figura 4, una unidad de predicciéon que tiene un tamafio de 2N x 2N puede no segmentarse (tipo 2N x 2N), se puede
segmentar en dos particiones rectangulares que tengan un tamafio de 2N x N (tipo 2N x N), se puede segmentar en dos
particiones rectangulares que tengan un tamafio de N x 2N (tipo N x 2N), o se puede segmentar en cuatro particiones
cuadrilateras que tengan un tamafio de N x N (tipo N x N). La unidad de prediccion es una unidad basica para llevar a
cabo la prediccién, y la forma de segmentacion de una unidad de prediccion posible se puede definir de manera
diferente en la unidad de codificacion intra y la unidad de codificacion inter. Por ejemplo, en la unidad de codificacion
intra, solamente se puede permitir una segmentacion de tipo 2N x 2N 6 N x N, y en la unidad de codificacion inter, se
puede permitir una segmentacién de tipo 2N x 2N, 2N x N, N x 2N 6 N x N.

[0042] Si el tamafio de la unidad de codificacion en curso es mayor que el tamafio minimo predeterminado de la unidad
de codificacion, la segmentacion de tipo N x N no se puede permitir debido a que, en este caso, puede obtenerse el
mismo resultado que en el caso en el que la unidad de codificacion se segmenta nuevamente.

[0043] La segmentacion no se lleva a cabo necesariamente de manera simétrica. La figura 5 ilustra un caso de
segmentacion asimétrica de una unidad de prediccion.

[0044] Ademds, la segmentacién de la unidad de prediccion también es posible geométricamente. Tal como se muestra
en la figura 6, pueden generarse particiones con formas diversas diferentes a una forma cuadrilatera. En este caso, la
unidad de prediccion se puede segmentar en dos particiones 610 y 620 a través de una linea 600 de segmentacion
arbitraria. La informacion de segmentacion se puede expresar en forma de una distancia (p) con respecto al centro, y un
angulo (0) entre una linea perpendicular que va desde el centro (O) a la linea de segmentacion y el eje basico (por
ejemplo, eje x), etcétera. Dicha diversidad de formas de la segmentacion de la unidad de prediccidon es ventajosa por
cuanto es posible una prediccion mas precisa para una diversidad de formas de objetos incluidos en la imagen.

[0045] En la presente memoria descriptiva, a la unidad a codificar se le denomina unidad en curso, y a la imagen que
incluye la unidad en curso se le denomina imagen en curso. Para restaurar la unidad en curso, se puede utilizar la
informacion descifrada dentro de la imagen en curso o se puede utilizar la parte descifrada de otras imagenes. A la
imagen (franja [slice]) que utiliza Unicamente la imagen en curso para la restauracion, es decir, lleva a cabo Unicamente
una prediccion intra (prediccion dentro de la pantalla), se le denomina representacion visual intra o representacion visual
(franja) I, a la imagen (franja) que usa un maximo de un vector de movimiento o indice de referencia para predecir cada
unidad se le denomina representacion visual predictiva o representacion visual (franja) P, y a la imagen (franja) que usa
un maximo de dos vectores de movimiento e indices de referencia se le denomina representacion visual de biprediccion
o representacion visual (franja) B.

[0046] En la unidad de prediccion intra, se lleva a cabo la prediccion intra, que predice el valor de pixel de la unidad en
cuestiéon a partir de las areas restauradas dentro de la imagen en curso. Por ejemplo, el valor de pixel de la unidad en
curso se puede predecir a partir de los pixeles codificados de las unidades, que estan ubicadas en los lados superior,
izquierdo, superior izquierdo y/o superior derecho, sobre la base de la unidad en curso.

[0047] El modo intra se puede clasificar, en términos generales, en un modo vertical, un modo horizontal, un modo DC,
un modo angular, etcétera, en funciéon de la direccion del area de referencia en la que estan ubicados los pixeles de
referencia, que se usan en la prediccion de los valores de pixel, y del método de prediccion. El modo vertical usa el valor
de un area vecina en vertical de la unidad en cuestion como valor de prediccion de la unidad en curso, y el modo
horizontal usa, como area de referencia, el area vecina en horizontal. En el modo DC, como valor de prediccion se usa
el valor medio de las areas de referencia. Ademas, el modo angular es un caso en el que el area de referencia esta
ubicada en una direccion arbitraria, y la direccion se puede indicar por el angulo entre el pixel en curso y el pixel de
referencia. Por comodidad, se pueden usar el angulo predeterminado y el nimero de modo de prediccion, y el nimero
de angulos usados se puede cambiar en funcion del tamafio de la unidad en cuestion.

[0048] En relacién con dicha diversidad de métodos de prediccion se pueden definir y utilizar varios modos especificos.
El modo de prediccion se puede transmitir con el propio valor que indica el modo, aunque, para mejorar la eficiencia de
transmision, puede utilizarse el método de prediccion del valor del modo de prediccién de la unidad en curso. En este
caso, el modo de prediccion de la unidad en curso se puede obtener basandose en la informacién sobre si el valor
predicho en el modo de predicciéon se usa como él mismo en el descodificador y la diferencia con el valor real.
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[0049] En la unidad de prediccién inter, se lleva a cabo la prediccion inter la cual predice el valor de pixel de la unidad
en cuestion usando informacion de imagenes ya restauradas diferentes a la imagen en curso. A la imagen usada en la
prediccion se le denomina representacion visual de referencia. El area de referencia que se utiliza en la prediccién de la
unidad en curso en el proceso de prediccion inter se puede indicar usando el indice que indica la imagen de referencia
que incluye el area de referencia (a la que, en lo sucesivo en la presente, se denominara como “indice de referencia”) e
informacion de vector de movimiento, etcétera.

[0050] Algunos ejemplos de la prediccion inter (prediccion entre pantallas) son la prediccion en sentido directo, la
prediccion en sentido retrégrado y la biprediccién. La prediccidon en sentido directo es una prediccion que utiliza una
representacion visual de referencia visualizada (o a la que se ha dado salida) temporalmente antes de la representacion
visual en curso, y la prediccién retrograda es una prediccion que usa una representacion visual de referencia visualizada
(o a la que se ha dado salida) temporalmente después de la representacién visual en curso. Con este fin, puede que sea
necesario un conjunto de informacion de movimiento (por ejemplo, un vector de movimiento y un indice de
representacion visual de referencia). En la biprediccion, puede utilizarse un maximo de dos areas de referencia, y estas
dos areas de referencia pueden existir en la misma representacion visual de referencia, y pueden existir en
representaciones visuales diferentes. Las representaciones visuales de referencia se pueden visualizar (o se les puede
dar salida) temporalmente tanto antes como después de la representacion visual en curso. En el método de
biprediccion, puede utilizarse un maximo de dos conjuntos de informacién de movimiento (por ejemplo, un vector de
movimiento y un indice de representacion visual de referencia).

[0051] La informaciéon de movimiento de la unidad de predicciéon en curso puede incluir la informaciéon de vector de
movimiento y el indice de representacion visual de referencia. Informacién de vector de movimiento puede significar el
vector de movimiento, el valor de prediccion del vector de movimiento, o el vector de movimiento diferencial, o también
puede significar informacién de indice que especifique un valor de prediccidon del vector de movimiento. Vector de
movimiento diferencial significa una diferencia entre el vector de movimiento y un valor de predicciéon del vector de
movimiento.

[0052] El bloque de referencia de la unidad de prediccion en curso se puede obtener usando el vector de movimiento y
el indice de representacion visual de referencia. El bloque de referencia existe dentro de la representacion visual de
referencia que tiene el indice de representacion visual de referencia. Ademas, el valor de pixel del bloque especificado
por el vector de movimiento se puede utilizar como predictor de la unidad de prediccidon en curso. Es decir, se usa la
compensacion por movimiento, la cual predice la imagen de la unidad de prediccion en curso estimando el movimiento a
partir de la representacion visual descodificada previamente.

[0053] Ademas de la imagen en curso, la lista de imagenes de referencia puede estar constituida por imagenes usadas
para la predicciéon inter. Una franja B necesita dos listas de imagenes de referencia, y las listas se denominan,
respectivamente, lista de referencia O y lista de referencia 1. Entre las franjas B, a la franja en la que la lista de
referencia 0 es igual a la lista de referencia 1 se le denomina, en particular, franja GPB.

[0054] Para reducir el volumen de transmisién en relacién con el vector de movimiento, el valor de predicciéon del vector
de movimiento se puede obtener usando la informacion de movimiento de las unidades codificadas, y se puede
transmitir solamente la diferencia del vector de movimiento. En el descodificador, el valor de prediccion del vector de
movimiento de la unidad en curso se puede obtener usando informacién de movimiento de otras unidades
descodificadas, y el valor del vector de movimiento en la unidad en curso se puede obtener usando la diferencia
transmitida. Cuando se obtiene el valor de prediccion del vector de movimiento, puede usarse un método de
competicidon de vectores de movimiento, método que obtiene diversos valores de candidatos de vector de movimiento
usando la informacion de movimiento de las unidades ya codificadas y obtiene un valor de predicciéon de vector de
movimiento entre los valores candidatos.

[0055] La informacion de prediccion (por ejemplo, el indice de referencia, el vector de movimiento, el sentido de la
prediccion, etcétera), que es necesaria en la prediccion inter de la unidad en curso, no se incluye directamente en el
flujo continuo de bits cuando se transmite, y se puede deducir usando la unidad vecina. Usando un método de este tipo,
se puede mejorar la tasa de compresion utilizando el niumero de bits asignados a la informacion de prediccion.
Especificamente, como informacion de prediccion de la unidad en curso se puede utilizar la informacion de prediccion
de la unidad vecina codificada usando la prediccion inter. Cuando se usa un método de este tipo, se expresa que la
unidad en curso se ha fusionado con la unidad vecina que entregd informacion de prediccién, y a dicho método de
prediccion se le denomina modo de fusion.

[0056] Para el modo de fusion, el flujo continuo de bits puede incluir informacién que indique si la unidad en curso se ha
fusionado (por ejemplo, una bandera como bandera_fusion [merge_flag]), informacién de fusién que indique qué unidad
vecina se ha fusionado con la unidad en curso (por ejemplo, una bandera que indique si la unidad en curso se ha
fusionado con un cierto vecino, o informacion de indice que indique un cierto vecino, etcétera), etcétera. La informacion
que indica qué unidad vecina se ha fusionado con la unidad en curso se puede establecer de manera que se obtenga
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unicamente cuando se indique que la unidad en curso se ha fusionado (en el ejemplo anterior, cuando bandera_fusion
sea verdadero 6 1).

[0057] Ademas, cuando se usa el modo de prediccion inter, se puede aplicar el modo de omisién en unidades de la
unidad de codificacion. El modo de omisién es un método de prediccion que transmite Unicamente cierta informacion
(por ejemplo, informacién que indica cual de los diversos candidatos de prediccion por vectores de movimiento se usara)
entre informacién para la restauracion por prediccion de las unidades en curso. En este caso, se puede utilizar en si
misma informacién de otras unidades ya codificadas. Cuando se usa el modo de omisién, se puede reducir el volumen
de informacién transmitida y, por lo tanto, en primer lugar, se determina si la unidad de codificacién esta en el modo de
omisioén y, en caso contrario, se puede usar otro modo (por ejemplo, un modo de fusién, un modo de prediccion directa o
un modo de prediccion inter general).

[0058] El modo de fusidn se puede aplicar en unidades de la unidad de codificacion, o se puede aplicar en unidades de
la unidad de prediccion. En caso de que el modo de fusion se aplique en unidades de la unidad de codificacion, se
transmite una bandera, que indica si aplicar fusiéon a cada unidad de codificacion minima que usa un modo de prediccion
inter. Tal como se ha descrito anteriormente, el modo de omisién se puede aplicar a la unidad de codificacién y, por lo
tanto, después de comprobar, en primer lugar, si el modo de omisidon se va a aplicar en unidades de la unidad de
codificacién minima (por ejemplo, usando un método tal como analisis sintactico y comprobacion de la bandera que
indica si aplicar el modo de omision), unicamente cuando no se aplica el modo de omisién, se puede obtener la bandera
de aplicacion del modo de fusion.

[0059] Tal como se ha descrito anteriormente, la unidad de codificacién se puede segmentar de diversas maneras en
unidades de la unidad de prediccion. En caso de aplicar el modo de fusidon en unidades de la unidad de prediccion, la
bandera de fusion se obtiene, respectivamente, para todas las particiones de modo inter en las cuales no se aplica el
modo de omision (o el modo de prediccion directa).

[0060] En lo sucesivo en la presente se describe el funcionamiento especifico del modo de fusidon. Cuando se trabaja en
el modo de fusion, la unidad que se tomara como objetivo puede incluir tanto las unidades de la unidad de codificacion
como la unidad de prediccion (segmentacion).

[0061] A las unidades que se pueden fusionar con la unidad en curso se les denomina candidatos a la fusion. Los
candidatos a la fusién se pueden seleccionar como unidades adyacentes a la unidad en curso entre unidades ya
restauradas. A la unidad que se fusiona con la unidad en curso, es decir, la unidad que lleva la informacion de
prediccion, se le denomina unidad a fusionar. Con el fin de determinar la unidad a fusionar, se puede utilizar
informacion, obtenida a partir del flujo continuo de bits, que indique qué unidad vecina se ha fusionado, y la unidad a
fusionar se puede deducir usando una regla especifica.

[0062] En lo sucesivo en la presente, se describiran, en referencia a las figuras 7 y 8, los tipos de unidades que se
pueden convertir en candidatos a la fusion basandose en la unidad en curso, se describira, en referencia a las figuras 9
y 10, el método para transmitir informacién necesaria para la fusion, y se describiran, en referencia a las figuras 11 a 17,
diversas realizaciones para deducir la unidad a fusionar entre unidades candidatas a la fusion.

[0063] La figura 7 ilustra candidatos a la fusién en diversas posiciones para una unidad en curso. Los candidatos a la
fusion pueden existir dentro de la imagen 700 en curso en la que esta ubicada la unidad en curso, o pueden existir
dentro de otra imagen ya restaurada 750. A las unidades dentro de la imagen en curso se les puede denominar
candidatos a la fusion espaciales, y a las unidades dentro de otra imagen se les puede denominar candidatos a la fusion
temporales. Algunos ejemplos de candidatos a la fusién espaciales son las unidades 710 del area izquierda adyacente a
la unidad en curso, las unidades 720 del area superior, y/o las unidades del area de las esquinas (C, C-1, C-2). Los
candidatos a la fusidon temporales pueden llegar a ser unidades (D) ubicadas en una posicién especifica de otra imagen,
por ejemplo, una posicion correspondiente a la unidad en curso, etcétera. Aun cuando la figura 7 ilustra unidades de un
tamafio especifico, el tamafio de cada unidad puede variar en funcién del nivel segmentado segin se ha descrito
anteriormente.

[0064] Con vistas a la eficiencia en la codificacion, los candidatos a la fusidon se pueden seleccionar como un cierto
numero de unidades teniendo en cuenta la eficiencia en la codificacién y la complejidad del calculo entre las posiciones.

[0065] Algunos ejemplos de los candidatos a la fusion son la unidad superior (A) entre las unidades del area izquierda,
una unidad (A-1) seleccionada entre las unidades del area izquierda excepto A, la unidad de mas a la izquierda (B) entre
las unidades del area superior, una unidad (B-1) seleccionada entre las unidades del area superior excepto B, la unidad
(C) en la esquina superior derecha, la unidad (C-1) en la esquina inferior izquierda, la unidad (C-2) en la esquina
superior izquierda, y una unidad (D) correspondiente a otra imagen. Es evidente que, cuando hay solamente una unidad
adyacente a la unidad en curso en el area izquierda o superior, no hay ninguna unidad seleccionada adicionalmente.
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[0066] De manera similar, es posible constituir candidatos a la fusién con la unidad seleccionada del area izquierda, la
unidad seleccionada del area superior, las unidades del area de las esquinas (C, C-1, C-2) y la unidad (D)
correspondiente a otra imagen, etcétera. Aqui, el numero de unidades que se seleccionan en el area izquierda o
superior puede ser preferentemente uno (en este caso, el nimero maximo de candidatos a la fusién seria 6), o un
nuamero especifico predeterminado. Las unidades del area de las esquinas también se pueden usar seleccionando
solamente algunas de las unidades en funcion de las necesidades.

[0067] Para simplificar, como candidatos a la fusion se puede determinar el nimero menor de unidades. Por ejemplo, la
unidad superior (A) entre las unidades del area izquierda, la unidad de mas a la izquierda (B) entre las unidades del area
superior, la unidad (C) en la esquina superior derecha, la unidad (C-1) en la esquina inferior izquierda, y una unidad (D)
correspondiente a otra imagen, etcétera, pueden convertirse en candidatos a la fusién. En este caso, el numero maximo
de candidatos a la fusién seria 5.

[0068] En su expresion mas sencilla, unicamente dos unidades, por ejemplo, la unidad superior (A; a la que en lo
sucesivo en la presente se hara referencia como unidad vecina superior) entre las unidades del area izquierda, y la
unidad de mas a la izquierda (B; a la que, en lo sucesivo en la presente, se hara referencia como unidad vecina
izquierda) entre las unidades del area superior pueden convertirse en los candidatos a la fusion.

[0069] Tal como se ha mencionado anteriormente, el tamafio de la unidad puede variar en funcién del nivel de
segmentacion o del modo de segmentacion. Por tanto, los candidatos a la fusién se pueden determinar teniendo en
cuenta el tamafio de la unidad asi como la posicion (mas a la izquierda o superior, etcétera). Por ejemplo, la seleccion
se puede realizar basandose en la longitud del borde adyacente a la unidad en curso. Es decir, se selecciona la unidad
que es tangente al contorno mas largo entre las unidades de las areas izquierda o superior adyacentes a la unidad en
curso. En referencia a la figura 8, por ejemplo, las unidades B, C y D estan posicionadas en el area superior adyacente
a la unidad en curso X. Tal como se ha descrito anteriormente, las unidades B y C pueden ser unidades de codificacion
que se han segmentado una vez mas en comparacion con la unidad D, o se pueden haber segmentado en un modo (N
x N) diferente al modo de la unidad D (2N x 2N). Entre las unidades B, C y D, la unidad D es tangente a la unidad en
curso X por el contorno mas largo, y, por lo tanto, la unidad D se selecciona como candidata a la fusion entre las
unidades vecinas superiores. También es posible seleccionar una o mas unidades en el orden anterior entre las
unidades vecinas superiores B, C y D. Los candidatos a la fusién también se pueden seleccionar teniendo en cuenta el
area de la unidad ademas de la longitud del contorno adyacente.

[0070] En caso de que el nimero maximo de los candidatos a la fusidn sea 2, la informacion sobre cual de los dos
candidatos se fusionara puede venir indicada por una bandera de un bit. La figura 9 es un diagrama de flujo que ilustra
un proceso de selecciéon de una unidad a fusionar en el ejemplo anterior, en el cual la unidad vecina izquierda A 6 la
unidad vecina derecha B se convierte en el candidato a la fusion. En primer lugar, se obtiene (S901) una bandera de
fusion A (bandera_fusion) que indica si la unidad en curso esta codificada en un modo de fusion. Si la unidad en curso
esta codificada en un modo de fusion sobre la base de la informacion de la bandera de fusion (es decir, bandera_fusion
= VERDADERO 6 1), se obtiene (S930) la bandera de sentido de fusién (bandera_fusion_izquierda [merge_left_flag])
que indica con qué unidad se ha fusionado. La bandera de sentido de fusién presenta el valor VERDADERO (6 1)
cuando se fusiona con la unidad vecina izquierda, y presenta el valor FALSO (6 9) cuando se fusiona con la unidad
vecina superior. Por tanto, si el valor de la bandera de sentido de fusion es 1 (S940), como informacién de prediccién de
la unidad en curso X se usa la informacion de prediccion de la unidad vecina izquierda A (S950), y si el valor de la
bandera de sentido de fusion es 0, como informacion de prediccion de la unidad en curso X se usa la informacién de
prediccion de la unidad vecina superior B (S970). En caso de que la bandera de fusién indique un caso diferente al
modo de fusién, la informacion de prediccion de la unidad en curso se obtiene usando un modo de prediccion general
(S960). En lo anterior, la bandera de sentido de fusidon es meramente una cierta realizacion, y, por lo tanto, dicha
bandera no indica necesariamente la fusiéon con la unidad vecina izquierda y se puede usar en un formato que indique si
se va a producir una fusién con una unidad especifica entre candidatos a la fusion.

[0071] En caso de que el nUmero maximo de candidatos a la fusiéon sea dos o mayor, la unidad a fusionar no se puede
especificar solamente con la informacion de la bandera, y, por lo tanto, es necesario utilizar otros métodos. Por ejemplo,
se puede usar informacion de indice (indice de fusion) sobre qué unidad entre los candidatos a la fusion se fusionara, es
decir, informacion que especifica la unidad a fusionar. El indice se puede fijar en un cierto orden, o se puede cambiar de
manera adaptativa de acuerdo con la situacion.

[0072] Ademads, segun una realizacion ejemplificativa de la presente invencion, la informacién anterior se puede
transmitir de manera mas eficiente en funcién del caso. Es decir, en una cierta condiciéon en la que no es necesario
transmitir la informacién anterior, puede omitirse la transmisién de esta informacion.

[0073] La figura 10 es un diagrama de flujo que ilustra un proceso de obtencion de informacién que es necesaria para
un modo de fusién usando el nimero de candidatos a la fusion disponibles. En primer lugar, se determina el nimero de
candidatos a la fusion (NumCandidatos [NumCandidate]) que puede ser usado por la unidad en curso, comprobando las
posiciones de los candidatos a la fusion antes descritos (S1010). Estar disponible significa aqui que la unidad en curso
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puede obtener informacién de prediccion a partir de la unidad candidata a la fusion. Es decir, este es el caso en el que la
unidad existe en la posicion, la unidad esta codificada en el modo inter y tiene informacion de prediccion, y ya ha sido
descodificada. Si el numero de candidatos a la fusion disponibles es 0, no se puede aplicar el modo de fusion, y, por lo
tanto, no es necesario transmitir la bandera de fusion (bandera_fusién), que indica si se va a realizar una fusion. En este
caso, la informacion de prediccion de la unidad en curso se obtiene usando un modo de prediccion inter general
(S1070). Por lo tanto, comprobando la magnitud del numero de candidatos a la fusion disponibles (NumCandidatos)
(S1020), la bandera de fusion (bandera_fusién) se obtiene unicamente cuando el numero de los candidatos a la fusion
es mayor de 0 (S1030). En caso de que el numero de los candidatos a la fusiéon sea 1, como unidad a fusionar se puede
determinar un candidato a la fusién. Por tanto, no es necesario transmitir por separado informacion (bandera o indice)
sobre la unidad con la que se fusiona la unidad en curso, y, de este modo, solamente se obtiene dicha informacién de
fusion (S1050) en caso de que la bandera que indica si se va a realizar una fusion sea 1y el numero de candidatos a la
fusion sea mayor de 1 (S1040). La unidad a fusionar se determina basandose en la informacion de fusion obtenida, y la
informacién de prediccion de la unidad a fusionar se usa como informacion de prediccion de la unidad en curso (S1060).

[0074] En el caso en el que el tipo de segmentacion de la unidad de codificacion de un tamafo 2N x 2N sea 2N x 2N, es
decir, en el caso en el que la unidad de codificacion esté constituida por una particién, puede usarse el modo de
prediccion directa. Por tanto, en este caso, el nimero de candidatos a la fusién (NumCandidatos [NumCandidates]) se
fija a 0 con independencia de la informacién de movimiento de la unidad vecina, y, de este modo, se puede establecer
que el modo de fusién no se aplique a la unidad de codificacién y también se puede establecer que no se transmita
informacion relacionada.

[0075] No obstante, en este caso, puede que resulte imposible que la informacién de prediccion de la unidad en curso
(sentido de prediccidn, indice de referencia, vector de movimiento, etcétera) se exprese con el modo de prediccién de
sentido 2N x 2N. También puede que resulte necesario usar un modo mejorado de prediccion del sentido para
compensar una pérdida generada en tal caso.

[0076] De acuerdo con una realizaciéon ejemplificativa de la presente invencion, puede materializarse una sefializacion
variable en funcion del numero de candidatos a la fusion. Por ejemplo, en caso de que el nimero de candidatos a la
fusion, que resulten posibles para la unidad en curso, sea 3, se transmite informacién para distinguir de 0 a 2, y en caso
de que el numero de los posibles candidatos a la fusion sea 2, se transmite Unicamente informacion para distinguir O y 1.
En este caso, se produce la ventaja de que el numero de bits asignados al indice se puede reducir cuando el nimero de
candidatos a la fusion es pequefio.

[0077] Es posible usar un método de cambio de las unidades que pertenecen a los candidatos a la fusiéon después de
fijar el nUmero maximo de candidatos. Por ejemplo, se comprueban en orden posiciones predeterminadas, y solamente
las unidades correspondientes, en cuanto a nimero, al nUumero maximo de candidatos se convierten en los candidatos a
la fusién, y la unidad a fusionar se selecciona solamente entre los candidatos a la fusion. Por ejemplo, se supone que el
numero maximo de candidatos es 4, y los candidatos a la fusion se comprueban en el orden de A, B, C, C-1 y D. Si esta
disponible la totalidad de las unidades anteriores, las cuatro unidades A, B, C y C-1 se convierten en los candidatos a la
fusion de acuerdo con dicho orden. Si la unidad C no esta disponible en el ejemplo anterior, como candidatos a la fusion
se determinaran cuatro unidades A, B, C-1 y D. Si el nUmero de candidatos a la fusién disponibles es menor que el
numero maximo de candidatos, es posible usar el método de sefalizacion variable antes explicado, en funcion del
ndmero de candidatos a la fusion.

[0078] Cuando el modo de segmentacion es del tipo N x N, es decir, la unidad de codificaciéon esta constituida por
cuatro particiones cuadrilateras, la condicion para determinar candidatos a la fusion disponibles se puede afiadir en la
cuarta particién. Una condicion de este tipo se puede usar en el proceso de contar el numero de candidatos a la fusion
disponibles o de deducir las unidades a fusionar. En referencia a la figura 11, por ejemplo, en el caso de la particion n.°
3, la particién con la cual se puede fusionar de manera adaptativa la particiéon en curso se determina de acuerdo con la
informacion de movimiento de otras tres particiones (particion n.° 0 a 2).

[0079] Por ejemplo, cuando la particion n.° 0 y la particion n.° 1 tienen la misma informaciéon de movimiento, y la
particion n.° 2 tiene una informaciéon de movimiento diferente, la particion n.° 3 no se puede fusionar con la particién n.° 2
ya que, en tal caso, la segmentacion seria redundante con la segmentacion de un tipo 2N x N. Por lo tanto, en este
caso, la particion n.° 2 queda exenta de los candidatos a la fusion.

[0080] Cuando la particion n.° 0 y la particién n.° 2 tienen la misma informaciéon de movimiento, y la particiéon n.° 1 tiene
informaciéon de movimiento diferente, la particiéon n.° 3 no se puede fusionar con la particién n.° 1 debido a que, en tal
caso, la segmentacién seria redundante con la segmentacion de un tipo N x 2N. Por lo tanto, en este caso, la particion
n.° 3 queda exenta de los candidatos a la fusién.

[0081] Cuando la particién n.° O, la particion n.° 1 y la particion n.° 2 tienen, todas ellas, la misma informacion de
movimiento, la particion n.° 3 no se puede fusionar con ninguna de la particion n.° 1 y la particiéon n.° 2 ya que, en tal
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caso, la segmentacion seria redundante con la segmentacion del tipo 2N x 2N. Por lo tanto, en este caso, la particion n.°
1y la particién n.° 2 quedan exentas de los candidatos a la fusién.

[0082] Ademds, con el fin de reducir el nimero de bits para la transmision de informacién con vistas a determinar una
unidad a fusionar, en lugar de transmitir la informacion, puede usarse un método de deduccién de la unidad a fusionar
de acuerdo con una cierta regla. En lo sucesivo en la presente, en referencia a la figura 12, se describira un método de
determinacion de la unidad a fusionar entre unidades candidatas a la fusion disponibles. En la figura 12, se supone que
solamente las unidades A y B son unidades candidatas a la fusién para facilitar la explicacién, aunque las unidades de
las diversas posiciones antes descritas pueden llegar a ser candidatos a la fusion.

[0083] De acuerdo con una realizacién ejemplificativa de la presente invencion, la unidad a fusionar se puede
seleccionar sobre la base de la longitud del contorno segun el cual la unidad en curso es tangente a la unidad vecina.
En referencia a la figura 12(a), por ejemplo, el contorno entre la unidad en curso X y la unidad vecina superior A es
mayor que el contorno entre la unidad en curso A y la unidad vecina izquierda B, y, por lo tanto, la unidad a fusionar se
selecciona como unidad vecina superior A. Es decir, la unidad en curso X se fusiona con la unidad vecina superior A, vy,
como informacion de prediccion de la unidad en curso X, se usa la informacién de prediccion de la unidad vecina
superior A.

[0084] De acuerdo con una realizacion ejemplificativa de la presente invencion, como unidad a fusionar de la unidad en
curso se puede seleccionar la unidad que tiene un vector de movimiento mas similar a la unidad vecina de una cierta
posicion (por ejemplo, superior izquierda) entre las unidades vecinas de la unidad en curso. En referencia a la figura
12(b), por ejemplo, la unidad vecina superior A tiene un vector de movimiento que es mas similar a la unidad vecina
superior izquierda C que la unidad vecina izquierda B, y, por lo tanto, como unidad a fusionar, se selecciona la unidad
vecina superior A.

[0085] De acuerdo con una realizacion ejemplificativa de la presente invencién, como unidad a fusionar se puede
seleccionar la unidad con un area mas amplia entre los candidatos a la fusion. En referencia a la figura 12(c), por
ejemplo, el area de la unidad vecina izquierda B es mayor que la unidad superior A, y, por tanto, como unidad a fusionar
se selecciona la unidad vecina izquierda B.

[0086] Ademas, las realizaciones anteriores se pueden combinar con un cierto orden de prioridad.

[0087] De acuerdo con una realizacion ejemplificativa de la presente invencion, cuando se usa un modo de fusion, la
unidad en curso se segmenta geométricamente de manera automatica, y cada area de segmentacién se fusiona con la
unidad vecina adyacente. En referencia a la figura 13, por ejemplo, la unidad en curso se segmenta en forma de X1y X2
segun la linea de segmentacion 1300. La linea de segmentacion 1300 se determina usando la distancia euclidea de las
unidades vecinas A y B que son candidatos a la fusion. Consecuentemente, X1 se fusiona con A, y X2 se fusiona con B.

[0088] Ademas, en la unidad segmentada, cuando no hay ningun area adyacente o hay solamente un area adyacente,
la unidad a fusionar se puede deducir sin transmitir informacion especifica.

[0089] De acuerdo con una realizacion ejemplificativa de la presente exposicion, en el caso de una segmentacion
geomeétrica, puede que no haya ningun area restaurada adyacente. La figura 14 ilustra un caso en el que la unidad en
curso se ha segmentado geométricamente.

[0090] En este caso, la unidad en curso se segmenta en dos particiones, es decir, X1 y X2, y X2 no es adyacente a la
region reconstruida. Aqui, en el caso de la particién X2, no se puede permitir la fusién con X1. Esto es debido a que,
cuando X1y X2, que pertenecen a la misma unidad de codificacion, tienen la misma informacién de prediccion debido a
la fusién, no hay necesidad de segmentacion. Por lo tanto, en una situacion de este tipo, el modo de fusién no se puede
aplicar a la particiéon X2. En este caso, como en el caso en el que el nimero de candidatos a la fusién disponibles es 0,
no se pueden obtener ni la bandera que indica si se va a producir una fusién ni informacién que indica la unidad a
fusionar.

[0091] La figura 15 ilustra un caso en el que la unidad en curso se segmenta en dos particiones rectangulares. En
referencia a una realizacion de la invencion ilustrada mediante la figura 15(a), en el caso de la particion X2, el area
superior es adyacente al area restaurada, pero el area izquierda es adyacente a la particion X1 que pertenece a la
misma unidad de codificacion. De manera similar a la descripcidn anterior, la situaciéon en la que la particiéon X2 se
fusiona con la particion X1, que pertenece a la misma unidad de codificacidon, y que acaba teniendo la misma
informacion de prediccién, es redundante con el caso sin segmentacion, y, por lo tanto, es necesario que se produzca
una exencién de dicho caso. Por lo tanto, en el caso de X2, puede que resulte necesario aplicar el modo de fusién, pero
las unidades del area izquierda no pueden ser candidatos a la fusién. Cuando se cuenta el numero de candidatos a la
fusion disponibles, pueden tenerse en cuenta dichos puntos. Tal como se ha descrito antes, si solamente pueden llegar
a ser candidatos a la fusion dos tipos, es decir, la unidad izquierda y la unidad superior (es decir, si se transmite
informacion de tipo bandera para indicar la unidad a fusionar), no es necesaria la transmision de la bandera para indicar
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la unidad a fusionar con respecto a X2. El nimero de candidatos a la fusidn es grande, y cuando se usa informacién de
indice adaptativa que se ha descrito anteriormente, esto resulta ventajoso por cuanto se reduce el volumen de la
informacién a usar en el indice.

[0092] Ademas, la unidad que tiene una informacion de prediccion que es igual a la informacion de prediccion de otra
particion X1, que pertenece a la misma unidad de codificaciéon que la unidad en curso, no puede ser un candidato a la
fusion disponible. Cuando se segmenta la misma unidad de codificacion en dos particiones, es decir, X1 y X2, el caso
en el que X2 se fusiona con una cierta unidad y llega a tener el mismo valor que la informacién de prediccion de X2
conduce a un resultado igual que en la fusién con X1. Por tanto, en este caso, resulta que la segmentacién de una
unidad de codificacion en X1 y X2 no tiene sentido. Por esta razén, en la presente invencion, de los candidatos a unidad
de fusion disponibles se eliminan las unidades que buscan la misma informacion de prediccién que X1 entre unidades
candidatas a la fusion de diversas posiciones que pueden llegar a convertirse en candidatos de prediccion en lo anterior.
Es decir, el nUmero de candidatos a unidad de fusiéon que pueden ser usados por la particion en curso, se reduce por el
numero de candidatos a fusién que tienen una informacion de prediccion igual a la de otra particion X1 que pertenece a
la misma unidad de codificacion. De esta manera, el niumero de unidades candidatas a la fusion disponibles se convierte
en 0, y puede que no sea necesario transmitir la bandera de fusién que indica si aplicar el modo de fusién. Por ejemplo,
en referencia a la figura 15(a), en el caso en el que la informacién de prediccion de la unidad vecina superior A es igual
a la de X1, X2 no se puede fusionar con ninguna de entre A y X1. Por tanto, en este caso, puesto que no hay ninguna
unidad candidata a la fusion disponible, no es necesario transmitir ni la bandera que indica si aplicar el modo de fusion
ni informacién que indica la unidad a fusionar. Es decir, esto es igual al caso en el que el nimero de candidatos a la
fusion disponibles es 0.

[0093] Por contraposicion, en el caso de la figura 15(b), el lado izquierdo de la particion X2 es adyacente a la region
restaurada, pero el lado superior no es adyacente a la region restaurada y resulta adyacente a otra particion X1 que
pertenece a la misma unidad de codificacion. Por tanto, en este caso, X2 no se fusiona con X1, y Unicamente el area
izquierda se convierte en un candidato a la fusion disponible. En el caso del ejemplo de la figura 15(b), el candidato a la
fusion que queda es solamente la unidad A, y, por lo tanto, no es necesario transmitir la informacién de tipo bandera
para designar la unidad a fusionar. Asimismo, las unidades que tienen la misma informacion de prediccidon que X1 no se
pueden fusionar con X2, y, por lo tanto, en el caso en el que el area adyacente izquierda A de X2 tiene la misma
informacioén de prediccion que la correspondiente de X1, no queda ninguna unidad candidata a la fusion disponible y no
es necesario transmitir la informacion de bandera de fusion que indica si aplicar el modo de fusién.

[0094] La figura 16 ilustra varios ejemplos del caso en el que una unidad se segmenta de manera asimétrica en dos
particiones. En este caso, se puede establecer que una particiéon, que ocupa un area mas pequefa, se fusione con
solamente una unidad adyacente al lado largo. En el caso de la figura 16(a), el lado largo de X1 es el area izquierda, y
en el caso en el que se seleccione una de entre el area izquierda o el area superior, la unidad a fusionar se determina
como unidad A sin transmitir la bandera (bandera_fusion_izquierda) que designa la unidad. En el caso de la figura 16(b),
el lado largo de la X1 es el area derecha, y la unidad a fusionar se determina como unidad A en la misma situaciéon que
la anterior.

[0095] La figura 17 ilustra varios ejemplos del caso en el que una unidad se segmenta geométricamente en dos
particiones. En este caso, la unidad a fusionar se puede deducir de acuerdo con el tipo de segmentacion. Aqui, el tipo
de segmentacién se puede considerar usando la longitud de la linea de borde entre la particién y la regién reconstruida.
En referencia a la figura 17, con respecto a la primera particion geométrica X1, se supone que la longitud de la linea de
borde entre X1 y el area restaurada izquierda es a, la longitud de la linea de borde entre X1 y el area restaurada
superior es b, y ¢1 y c2 son ciertos umbrales predeterminados. Las figuras 17(a) y 17(b) indican los tipos de
segmentacion de varias segmentaciones geométricas, y esto se puede especificar como un valor especifico usando a y
b, por ejemplo, un valor como a/b. Ademas, la unidad a fusionar se determina usando la relacién entre este valor y el
umbral.

[0096] Por ejemplo, tal como se muestra en la figura 17(a), en el caso en el que a/b es mayor que c1 (a/b > c1), la
unidad a fusionar de X1 se determina como A. Por contraposicién, tal como se muestra en la figura 17(b), en el caso en
el que a/b es menor que c2 (a/b < ¢2), la unidad a fusionar de X1 se determina como B. En estos dos casos, no es
necesario transmitir informacion que indique cual de A y B se fusiona. Tal como se muestra en la figura 17(c), en el caso
en el que a/b esta entre ¢1 y c2 (c2 <= a/b <= c1), se transmite informacion aparte que indica cual de A y B es la unidad
a fusionar.

[0097] Un método de descodificacion/codificacion, en el que se aplica la presente invencion, se configura con un
programa para su ejecucién en ordenador y, a continuacion, se almacena en un soporte de grabacion legible por
ordenador. Ademas, se pueden almacenar, en soporte de grabacién legible por ordenador, datos multimedia que
presenten una estructura de datos de la presente invencién. Los soportes de grabacién legibles por ordenador incluyen
todos los tipos de dispositivos de almacenamiento para almacenar datos que pueden ser leidos por un sistema de
ordenador. Los soportes de grabacion legibles por ordenador incluyen ROM, RAM, CD-ROM, cintas magnéticas, discos
flexibles, dispositivos de almacenamiento 6ptico de datos, etcétera, y también incluye un dispositivo implementado con
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ondas portadoras (por ejemplo, transmision por internet). Ademas, un flujo continuo de bits generado por el método de
codificaciéon se almacena en un soporte de grabacion legible por ordenador o se transmite a través de una red de
comunicaciones por cable/inalambrica.

[0098] Diversas realizaciones descritas en la presente se pueden implementar en un soporte legible por ordenador
usando, por ejemplo, software de ordenador, hardware o alguna combinacion de los mismos. Para una implementacion
en hardware, las realizaciones descritas en la presente se pueden implementar en uno o mas circuitos integrados de
aplicacion especifica (ASICs), procesadores de sefial digital (DSPs), dispositivos de procesado de sefiales digitales
(DSPDs), dispositivos de logica programable (PLDs), matrices de puertas programables in situ (FPGAs), procesadores,
controladores, microcontroladores, microprocesadores, otras unidades electrénicas disefiadas para llevar a cabo las
funciones descritas en la presente o una combinacion selectiva de los mismos. En algunos casos, dichas realizaciones
se implementan por controlador.

[0099] Para una implementaciéon en software, las realizaciones descritas en la presente se pueden implementar con
moédulos de software independientes, tales como procedimientos y funciones, cada uno de los cuales lleva a cabo una o
mas de las funciones y operaciones descritas en este documento. Los codigos de software se pueden implementar con
una aplicacién de software escrita en cualquier lenguaje de programacion adecuado y se pueden almacenar en
memoria, y pueden ser ejecutados por un controlador.

[0100] Se pondra de manifiesto para aquellos versados en la materia que, en la presente invencién, pueden aplicarse
diversas modificaciones y variaciones sin desviarse con respecto al alcance de la invencién que se define mediante las
reivindicaciones. De este modo, se pretende que la presente invencion abarque las modificaciones y variaciones de la
misma siempre que estas se sitien dentro del alcance de las reivindicaciones adjuntas y sus equivalentes.
Aplicabilidad industrial

[0101] La presente invencion es aplicable a la codificacién o descodificacién de una sefial de video.
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REIVINDICACIONES

Método para descodificar un flujo continuo de bits correspondiente a una sefal de video, siendo llevado a cabo el
método por un aparato de descodificacién y comprendiendo:

obtener una pluralidad de bloques de prediccion a partir de un bloque de codificacion;

obtener informacién de bandera de fusion de un bloque de prediccidn en curso de la pluralidad de bloques de
prediccion del flujo continuo de bits, indicando la informacion de bandera de fusién si el bloque de prediccion
en curso esta codificado en un modo de fusion;

obtener informaciéon de indice de fusiéon del bloque de prediccion en curso del flujo continuo de bits,
especificando la informacion de indice de fusion un candidato a la fusién a fusionar con el bloque de
prediccion en curso de entre candidatos a la fusion que incluyen bloques vecinos espaciales y temporales del
bloque de prediccion en curso;

inferir informacion de prediccion del bloque de predicciéon en curso basandose en los candidatos a la fusion y
la informacién de indice de fusion, de manera que la informacién de prediccion incluye informacion de vector
de movimiento e informacién de indice de referencia; y

llevar a cabo una prediccién inter para el bloque de predicciéon en curso basandose en la informacion de
prediccion del bloque de prediccidn en curso,

en donde, basandose en que el bloque de codificacidon 2Nx2N se segmente en un bloque de prediccion Nx2N
izquierdo y un bloque de prediccidon Nx2N derecho y el bloque de prediccién en curso sea el bloque de
prediccion Nx2N derecho del bloque de codificacién, el bloque de prediccién Nx2N izquierdo del bloque de
codificacion se excluye de los candidatos a la fusién.

Método de la reivindicacién 1, en el que cada uno de los bloques vecinos espaciales y temporales se codifica en
un modo de prediccion inter.

Método de la reivindicacién 1 6 2, en el que los bloques vecinos espaciales incluyen un bloque de prediccion
vecino izquierdo, un bloque de prediccidon vecino superior izquierdo, un bloque de prediccion vecino superior
derecho o un bloque de prediccién vecino inferior izquierdo.

Método de una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 3, en el que los bloques vecinos espaciales son bloques de
prediccion vecinos adyacentes al bloque de prediccién en curso dentro de una representacion visual que incluye el
bloque de prediccion en curso.

Aparato configurado para llevar a cabo el método de una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 4.

Método para codificar un flujo continuo de bits correspondiente a una sefial de video, siendo llevado a cabo el
método por un aparato de codificacién y comprendiendo:

obtener una pluralidad de bloques de prediccion a partir de un bloque de codificacion;

codificar informaciéon de bandera de fusion de un bloque de prediccién en curso de la pluralidad de bloques
de prediccion en el flujo continuo de bits, indicando la informacién de bandera de fusidn si el bloque de
prediccion en curso se codifica en un modo de fusion;

codificar informacion de indice de fusion del bloque de prediccion en curso en el flujo continuo de bits,
especificando la informacion de indice de fusién un candidato a la fusién a fusionar con el bloque de
prediccion en curso de entre candidatos a la fusion que incluyen bloques vecinos espaciales y temporales del
bloque de prediccion en curso;

inferir informacion de prediccion del bloque de prediccidon en curso basandose en los candidatos a la fusién y
la informacion de indice de fusién, de manera que la informacion de prediccion incluye informacion de vector
de movimiento e informacién de indice de referencia; y

llevar a cabo una prediccién inter para el bloque de predicciéon en curso basandose en la informacion de
prediccion del bloque de prediccidn en curso,

en donde, basandose en que el bloque de codificacion 2Nx2N se segmente en un bloque de prediccion Nx2N
izquierdo y un bloque de prediccion Nx2N derecho y el bloque de prediccién en curso sea el bloque de
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prediccion Nx2N derecho del bloque de codificacién, el bloque de prediccién Nx2N izquierdo del bloque de
codificacion se excluye de los candidatos a la fusién.

Método de la reivindicacién 6, en el que cada uno de los bloques vecinos espaciales y temporales se codifica en
un modo de prediccion inter.

Método de la reivindicacién 6 6 7, en el que los bloques vecinos espaciales incluyen un bloque de prediccion
vecino izquierdo, un bloque de prediccidon vecino superior izquierdo, un bloque de prediccion vecino superior
derecho o un bloque de prediccién vecino inferior izquierdo.

Método de una cualquiera de las reivindicaciones 6 a 8, en el que los bloques vecinos espaciales son bloques de
prediccion vecinos adyacentes al bloque de prediccién en curso dentro de una representacion visual que incluye el
bloque de prediccion en curso.

Soporte de grabacion legible por ordenador en el cual esta almacenado el flujo continuo de bits generado con el
método de la reivindicacion 6.

Aparato configurado para llevar a cabo el método de la reivindicacion 6.
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