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DESCRIPCION
Codificacion y decodificacion de video
Campo técnico

La presente descripcion se refiere a la codificacién y decodificacion de video y, mas particularmente, a la codificacion
mediante el uso del modo de particién geométrica con particion triangular.

Antecedentes

En general, un método de codificacién de video puede incluir procesos como, por ejemplo, prediccién, transformacion,
cuantificacién, filtrado y codificacion por entropia. La codificacién de prediccidon puede incluir codificacion de
intraprediccion y codificacién de interprediccion. La codificacion de interprediccion se refiere a la codificacion de
prediccion que usa valores de pixeles reconstruidos de un bloque vecino temporal de un bloque actual (el bloque
vecino temporal y el bloque actual no estan ubicados en una misma imagen). La codificacién de intraprediccion se
refiere a la codificacion de prediccién que usa valores de pixeles reconstruidos de un bloque vecino espacial del bloque
actual (el bloque vecino espacial y el bloque actual estan ubicados en una misma imagen).

En la codificacién de interprediccion, se puede usar un vector de movimiento (MV, por sus siglas en inglés) para
representar un desplazamiento relativo entre el bloque actual del segmento actual y un bloque de referencia de la
imagen de referencia. Por ejemplo, el segmento A actual y la imagen B de referencia tienen una alta correlacién en el
dominio del tiempo. Cuando es necesario transmitir un bloque A1 actual del segmento A actual, se puede buscar un
bloque B1 de referencia que coincida mejor con el bloque A1 actual en la imagen B de referencia, y el desplazamiento
relativo entre el bloque A1 actual y el bloque B1 de referencia se determina y se usa como el vector de movimiento
del bloque A1 actual.

Puede haber dos objetos diferentes en un bloque correspondiente a un borde de objeto fisico como, por ejemplo, un
primer plano (es decir, un objeto fisico) y un segundo plano al mismo tiempo. En este caso, si solo se usa un bloque
rectangular para la prediccién, el efecto de prediccidn de una cierta parte del objeto en el bloque rectangular puede
ser indeseable, dando como resultado un gran residuo de codificacién.

El documento de R-L LIAO (PANASONIC) Y OTROS: "CE10.3.1.b: Triangular prediction unit mode", 124. REUNION
MPEG; 20181008-20181012; MACAQO; (GRUPO DE EXPERTOS DE IMAGENES EN MOVIMIENTO O 1S0/IEC
JTC1/SC29/WG11) se refiere al concepto de un modo de unidad de prediccion triangular para introducir una particion
triangular para la prediccion compensada por movimiento. Una CU se divide en dos unidades de prediccion
triangulares, en direccién diagonal o diagonal inversa. El modo de unidad de prediccién triangular solo se aplica a una
CU cuyo tamafio de bloque es mayor que o igual a 8x8, y su modo de prediccion de codificacion solo se aplica a los
modos de salto y fusion.

Compendio

La invencién se define en las reivindicaciones independientes. En las reivindicaciones dependientes se exponen
realizaciones particulares.

La presente descripcion provee un método de codificacion y decodificacion de video, que puede ser llevado a cabo
por un codificador de video o un decodificador de video, e incluye: dividir un bloque actual en un primer subbloque
triangular y un segundo subbloque triangular cuando el bloque actual satisface condiciones especificas para habilitar
un modo de particién geométrica con particion triangular y se determina que el modo de particion geométrica con
particién triangular esta habilitado; obtener la primera informacién de movimiento objetivo del primer subbloque
triangular y la segunda informacién de movimiento objetivo es diferente de la segunda informacién de movimiento
objetivo; y llevar a cabo un procesamiento de codificacion o un procesamiento de decodificacion en el bloque actual
en base a la primera informacién de movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento objetivo.

La presente descripcién provee un decodificador de video, que incluye un procesador y un medio de almacenamiento
legible por maquina, en donde el medio de almacenamiento legible por maquina almacena instrucciones ejecutables
por maquina que pueden invocarse por el procesador; cuando el procesador ejecuta las instrucciones, se hace que el
procesador lleve a cabo el método de codificacion y decodificacion de video.

La presente descripcion provee un codificador de video, que incluye un procesador y un medio de almacenamiento
legible por maquina, en donde el medio de almacenamiento legible por maquina almacena instrucciones ejecutables
por maquina que pueden invocarse por el procesador; cuando el procesador ejecuta las instrucciones, se hace que el
procesador lleve a cabo el método de codificacion y decodificacion de video.

La presente descripcién provee un medio de almacenamiento legible por maquina en donde se almacenan
instrucciones de ordenador. Cuando las instrucciones del ordenador son ejecutadas por un procesador, se hace que
el procesador lleve a cabo el método de codificacién y decodificacion de video.
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Breve descripcion de los dibujos

La FIG. 1 es un diagrama esquematico de un marco de un sistema de codificacion de video segun un ejemplo de
la presente descripcion.

La FIG. 2 es un diagrama de flujo de un método de decodificacion de video segln un ejemplo de la presente
descripcion.

La FIG. 3 es un diagrama de flujo de un método de codificacién de video segun un ejemplo de la presente
descripcion.

Las FIGs. 4A a 4B son diagramas esquematicos de la particion de un bloque actual segun un ejemplo de la presente
descripcion.

Las FIGs. 5A a 5C son diagramas esquematicos de blogues candidatos segin un ejemplo de la presente
descripcion.

Las FIGs. 6A a 6C son diagramas esquematicos de la particion de subbloques segln un ejemplo de la presente
descripcion.

Las FIGs. 7A a 7B son diagramas esquematicos de almacenamiento de informacion de movimiento segin un
ejemplo de la presente descripcion.

La FIG. 8 es un diagrama de bloques esquematico de un decodificador de video segln un ejemplo de la presente
descripcion.

La FIG. 9 es un diagrama de bloques esquematico de un codificador de video segln un ejemplo de la presente
descripcion.

Descripcion detallada de las realizaciones
Los ejemplos de la presente descripcién pueden implicar los siguientes conceptos.

Intra prediccion: codificacion de prediccion usando valores de pixeles reconstruidos de un bloque vecino espacial (en
la misma imagen que el blogue actual} de un bloque actual. Se han propuesto una variedad de modos de
intraprediccion, y cada modo de intraprediccion, excepto un modo DC, corresponde a una direccién de textura. Los
pixeles predichos del bloque actual pueden generarse a partir de valores de pixeles de reconstruccién de limites del
bloque vecino en su direccién de prediccién. Por ejemplo, si la textura de la imagen esta en direccién horizontal,
entonces un modo de prediccién horizontal puede predecir mejor la informacion de imagen.

Interprediccion: codificacion de prediccion usando valores de pixeles reconstruidos de un bloque vecino temporal (en
una imagen diferente del bloque actual) de un bloque actual. Parte de la interprediccién de las normas principales de
codificacién de video adopta una tecnologia de compensacién de movimiento basada en bloques, en donde se
encuentra un bloque de mejor coincidencia en una imagen de referencia para el bloque actual. Este proceso se
denomina estimacién de movimiento (ME, por sus siglas en inglés).

Vector de movimiento (MV). En la codificacién de interprediccién, se usa un vector de movimiento para representar un
desplazamiento relativo entre un bloque codificado actual y un bloque de mejor coincidencia en una imagen de
referencia. Cada blogue obtenido por particion tiene un vector de movimiento correspondiente para ser transmitido a
un decodificador. Si el vector de movimiento de cada bloque se codifica y transmite independientemente,
especialmente cuando se obtienen bloques de menor tamafio de la particion, tienen que consumirse mas bits. Con el
fin de reducir el nimero de bits usados para codificar el vector de movimiento, puede usarse correlacién espacial entre
bloques de imagen vecinos en codificacién de video para predecir el vector de movimiento del bloque actual a codificar
basandose en el vector de movimiento del bloque codificado vecino, y luego se codifica una diferencia de prediccion.
Por lo tanto, el nimero de bits que representan el vector de movimiento puede reducirse de manera efectiva. En el
proceso de codificacion del vector de movimiento del bloque de imagen actual, el vector de movimiento del bloque
codificado vecino se usa generalmente para predecir el vector de movimiento del macrobloque actual, y luego se
codifica una diferencia de vector de movimiento (MVD, por sus siglas en inglés) entre un valor de prediccion de vector
de movimiento (MVP, por sus siglas en inglés) y un valor de estimacién real del vector de movimiento, reduciendo asi
eficazmente el nimero de bits codificados para el MV.

Informacién de movimiento. Dado que el vector de movimiento representa el desplazamiento del bloque de imagen
actual con respecto a un bloque en una imagen de referencia, para obtener con precisién la informacién del bloque de
imagen indicado, ademas del vector de movimiento, también se necesita un indice de referencia para indicar qué
imagen de referencia se usa para el bloque de imagen actual. En la tecnologia de codificacién de video, para el
segmento actual, normalmente se puede establecer una lista de imagenes de referencia, y el indice de referencia
especifica qué imagen de referencia enumerada en la lista de imagenes de referencia se usa por el bloque de
imagenes actual. Ademas, muchas tecnologias de codificacion también soportan multiples listas de imagenes de
referencia, por lo que se necesita un indice para indicar qué lista de imagenes de referencia se usa, y este indice
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puede denominarse como una direccion de referencia. En la tecnologia de codificacién de video, la informacion de
codificacién relacionada con el movimiento como, por ejemplo, el vector de movimiento, el indice de referencia y la
direccién de referencia, puede denominarse conjuntamente informaciéon de movimiento.

Distorsion de velocidad optimizada (RDO, por sus siglas en inglés). Normalmente hay dos indicadores para evaluar la
eficiencia de codificacion de video: la velocidad de bits y la relacion sefial pico a ruido (PSNR, por sus siglas en inglés).
Cuanto menor sea el flujo de bits, mayor sera la tasa de compresién; cuanto mayor sea la PSNR, mejor sera |la calidad
de la imagen reconstruida. La seleccion de un modo se basa normalmente en una evaluacién exhaustiva de los dos
indicadores. Por ejemplo, el coste correspondiente a un modo se puede calcular segun la siguiente férmula:
J(modo) = D + A*R, donde D representa una distorsion, medida normalmente por una suma de diferencias al cuadrado
(SSE) entre un bloque de imagen reconstruida y un bloque de imagen de origen; A representa un multiplicador de
Lagrange; R representa un numero real de bits necesarios para codificar un bloque de imagen en este modo, incluido
un numero total de bits necesarios para codificar informacién de modo, informacién de movimiento, residuos, etc. La
decision de seleccion del modo de codificacion basada en la politica RDO normalmente puede garantizar un buen
rendimiento de codificacién.

La FIG. 1 muestra esquematicamente un marco de un sistema de codificacion de video, que puede utilizarse para
implementar el procesamiento en un codificador segin un ejemplo de la presente descripcién. El marco del sistema
de codificacion de video puede incluir un moédulo de intraprediccién, un moédulo de estimacién de
movimiento/compensacion de movimiento, un bufer de imagen de referencia, un moédulo de filtrado en bucle, un
médulo de reconstruccion, un moédulo de transformada, un médulo de cuantificacién, un médulo de transformada
inversa, un moédulo de cuantificacién inversa, un codificador de entropia, etc. De manera similar, el marco del sistema
de decodificacién de video correspondiente al marco del sistema de codificacién de video puede utilizarse para
implementar el procesamiento en un decodificador segun un ejemplo de la presente descripcién.

A continuacién se describiran en detalle algunos ejemplos de la presente descripcidon con referencia a los dibujos
anexos.

Implementacion 1

La FIG. 2 es un diagrama de flujo de un método de decodificacion de video segun un ejemplo de la presente
descripcién. Este método se puede aplicar a un decodificador y puede incluir las etapas 201 a 203.

Etapa 201, si un bloque actual satisface condiciones especificas para habilitar el modo de particién geométrica con
particion triangular y se determina habilitar el modo de particion geométrica con particion triangular, el decodificador
de video esta configurado para dividir el bloque actual en un primer subbloque triangular y un segundo subbloque
triangular, es decir, el bloque actual se puede dividir en dos subbloques triangulares.

Etapa 202, el decodificador de video esta configurado para obtener la primera informacién de movimiento objetivo del
primer subbloque triangular y la segunda informacién de movimiento objetivo del segundo subbloque triangular. La
primera informacion de movimiento objetivo puede ser diferente de la segunda informacién de movimiento objetivo.

Etapa 203, el decodificador de video esta configurado para llevar a cabo el proceso de decodificacion del bloque actual
en funcién de la primera informacién de movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento objetivo.

En un ejemplo, después de recibir un flujo de bits codificado, el decodificador de video puede llevar a cabo un proceso
de decodificacion de datos codificados correspondientes al bloque actual en el flujo de bits codificado recibido
basandose en la primera informacién de movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento objetivo.

En el ejemplo de la presente descripcion, si un bloque actual satisface condiciones especificas para habilitar el modo
de particibn geométrica con particién triangular y se determina habilitar el modo de particion geométrica con particién
triangular, el bloque actual se divide en el primer subbloque triangular y el segundo subbloque triangular. Por lo tanto,
el bloque actual se puede predecir basandose en la primera informacién de movimiento objetivo del primer subbloque
triangular y la segunda informacion de movimiento objetivo del segundo subbloque triangular. Por lo tanto, se pueden
mejorar la precision de prediccion, el rendimiento de prediccion y el rendimiento de codificacion, y se pueden reducir
los residuos de codificacion.

Implementacion 2

Con referencia a la FIG. 3, esta es un diagrama de flujo de un método de codificacién de video segiin un ejemplo de
la presente descripcion. El método se puede aplicar a un codificador y puede incluir las etapas 301 a 303.

Etapa 301, si un bloque actual satisface condiciones especificas para habilitar el modo de particion geométrica con
particién triangular y se determina habilitar el modo de particidn geométrica con particién triangular, el codificador de
video esta configurado para particionar el bloque actual en el primer subbloque triangular y el segundo subbloque
triangular, es decir, el bloque actual se puede particionar en dos subbloques triangulares.

Etapa 302, el codificador de video esta configurado para obtener la primera informacién de movimiento objetivo del
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primer subbloque triangular y la segunda informacién de movimiento objetivo del segundo subbloque triangular. La
primera informacién de movimiento objetivo puede ser diferente de la segunda informacion de movimiento objetivo.

Etapa 303, el codificador de video esta configurado para codificar el bloque actual basandose en la primera informacioén
de movimiento objetivo y la segunda informaciéon de movimiento objetivo.

En un ejemplo, el codificador de video puede codificar el flujo de bits correspondiente al bloque actual basandose en
la primera informacién de movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento objetivo para obtener un flujo
de bits codificado.

En el ejemplo de la presente descripcion, si un bloque actual satisface condiciones especificas para habilitar el modo
de particibn geométrica con particién triangular y se determina habilitar el modo de particion geométrica con particién
triangular, el bloque actual se divide en el primer subbloque triangular y el segundo subbloque triangular. Por lo tanto,
el bloque actual se puede predecir basandose en la primera informacién de movimiento objetivo del primer subbloque
triangular y la segunda informacion de movimiento objetivo del segundo subbloque triangular. Por lo tanto, se pueden
mejorar la precision de prediccion, el rendimiento de prediccion y el rendimiento de codificacion, y se pueden reducir
los residuos de codificacion.

Implementacién 3

En la etapa 201 y la etapa 301, el decodificador de video/codificador de video esta configurado para determinar si el
bloque actual satisface condiciones especificas para habilitar el modo de particién geométrica con particidn triangular;
si es asli, el bloque actual se divide en el primer subbloque triangular y el segundo subbloque triangular; y si no, el
bloque actual no se divide en el primer subbloque triangular y el segundo subbloque triangular. La determinacion de
si el bloque actual satisface las condiciones especificas puede incluir las etapas de: determinar si el tipo de segmento
de un segmento actual donde se encuentra el bloque actual, el modo de informacién de movimiento del bloque actual
y la informacién de tamafio del bloque actual satisfacen las condiciones especificas.

Por ejemplo, si el tipo de segmento del segmento actual es un segmento B 0 un segmento no |, se puede determinar
que el tipo de segmento satisface las condiciones especificas. Alternativamente, si el tipo de segmento del segmento
actual permite la copia dentro del bloque, se puede determinar que el tipo de segmento satisface las condiciones
especificas.

En un ejemplo, si un modo de informacién de movimiento del bloque actual es un modo de fusién general, se puede
determinar que el modo de informacién de movimiento satisface las condiciones especificas. Sin embargo, cuando el
modo de informacién de movimiento del bloque actual es otro tipo de modo (como, por ejemplo, el modo de predicciéon
avanzada de vector de movimiento (AMVP, por sus siglas en inglés) o similar), también se puede determinar que el
modo de informacién de movimiento satisface las condiciones especificas.

En un ejemplo, si el ancho del bloque actual es mayor que o igual a un primer valor, y una altura del bloque actual es
mayor que o igual a un segundo valor, se puede determinar que la informacion de tamafio del bloque actual satisface
las condiciones especificas. Alternativamente, si el ancho del bloque actual es mayor que o igual a un tercer valor, o
la altura del bloque actual es mayor que o igual a un cuarto valor, se puede determinar que la informacién de tamafio
del bloque actual satisface las condiciones especificas. Alternativamente, si el ancho del bloque actual es mayor que
o igual a un quinto valor y menor que o igual a un sexto valor, y la altura del bloque actual es mayor que o igual a un
séptimo valor y menor que o igual a un octavo valor, se puede determinar que la informacién de tamafio del bloque
actual satisface las condiciones especificas. Alternativamente, si el ancho del bloque actual es mayor que o igual a un
noveno valor y menor que o igual a un décimo valor, o la altura del bloque actual es mayor que o igual a un undécimo
valor y menor que o igual a un duodécimo valor, se puede determinar que la informacién de tamafio del bloque actual
satisface las condiciones especificas. Alternativamente, si el ancho del bloque actual es mayor que o igual a un
decimotercer valor y menor que o igual a un decimocuarto valor, la altura del bloque actual es mayor que o igual a un
decimoquinto valor y menor que o igual a un decimosexto valor, y un area del bloque actual es mayor que o igual a un
decimoséptimo valor y menor que o igual a un decimoctavo valor, se puede determinar que la informacién de tamafio
del bloque actual satisface las condiciones especificas.

Los valores anteriores se pueden establecer en funcion de la experiencia como, por ejemplo, 8, 16, 32, 64, 128, etc.
En un ejemplo, el primer valor puede ser 8, el segundo valor puede ser 8, el tercer valor puede ser 8, el cuarto valor
puede ser 8, el quinto valor puede ser 8, el sexto valor puede ser 128, el séptimo valor puede ser 8, el octavo valor
puede ser 128, el noveno valor puede ser 8, el décimo valor puede ser 32, el undécimo valor puede ser 8, el duodécimo
valor puede ser 32, el decimotercero valor puede ser 8, el decimocuarto valor puede ser 64, el decimoquinto valor
puede ser 8, el decimosexto valor puede ser 64, el decimoséptimo valor puede ser 16 y el decimoctavo valor puede
ser 1024.

Con respecto a la etapa 201 y a la etapa 301, a continuacién se dan varios ejemplos.

Ejemplo 1. Si el bloque actual satisface todas las siguientes condiciones, el bloque actual se divide en el primer
subbloque triangular y el segundo subbloque triangular; de lo contrario, el bloque actual no se divide en el primer
subbloque triangular y el segundo subbloque triangular:
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el segmento actual es un segmento B, es decir, el segmento actual permite dos listas de imagenes de referencia;
el modo de informacidn de movimiento del blogue actual es el modo de fusion general; y
el area (ancho*altura) del bloque corriente es superior o igual a N*N y N es 8, por ejemplo.

Ejemplo 2. Si el bloque actual satisface todas las siguientes condiciones, el bloque actual se divide en el primer
subbloque triangular y el segundo subbloque triangular; de lo contrario, el bloque actual no se divide en el primer
subbloque triangular y el segundo subbloque triangular:

el segmento actual es un segmento no |, es decir, el segmento actual permite al menos una lista de imagenes de
referencia;

el modo de informacion de movimiento del bloque actual es el modo de fusion general; y
el area (ancho * altura) del bloque actual es superior o igual a N*N, y N es 8, por gjemplo.

Ejemplo 3. Si el bloque actual satisface todas las siguientes condiciones, el bloque actual se divide en el primer
subbloque triangular y el segundo subbloque triangular; de lo contrario, el bloque actual no se divide en el primer
subbloque triangular y el segundo subbloque triangular:

el segmento actual es un segmento B, es decir, el segmento actual permite dos listas de imagenes de referencia;
el modo de informacion de movimiento del bloque actual es el modo de fusion general; y
el ancho o la altura del bloque actual es superior o igual a N, y N es 8, por ejemplo.

Ejemplo 4. Si el bloque actual satisface todas las siguientes condiciones, el bloque actual se divide en el primer
subbloque triangular y el segundo subbloque triangular; de lo contrario, el bloque actual no se divide en el primer
subbloque triangular y el segundo subbloque triangular:

el segmento actual es un segmento no |, es decir, el segmento actual permite al menos una lista de imagenes de
referencia;

el modo de informacion de movimiento del bloque actual es el modo de fusion general; y
el ancho o la altura del bloque actual es superior o igual a N, y N es 8, por ejemplo.

Ejemplo 5. Si el bloque actual satisface todas las siguientes condiciones, el bloque actual se divide en el primer
subbloque triangular y el segundo subbloque triangular; de lo contrario, el bloque actual no se divide en el primer
subbloque triangular y el segundo subbloque triangular:

el segmento actual es un segmento no |, es decir, el segmento actual permite al menos una lista de imagenes de
referencia;

el modo de informacion de movimiento del bloque actual es el modo de fusién general,
el ancho o la altura del bloque actual es superior o igual a N, N es 8, por ejemplo; y
el ancho o la altura del bloque actual es inferior o igual a M, y M es 128, por ejemplo.

Ejemplo 6. Si el bloque actual satisface todas las siguientes condiciones, el bloque actual se divide en el primer
subbloque triangular y el segundo subbloque triangular; de lo contrario, el bloque actual no se divide en el primer
subbloque triangular y el segundo subbloque triangular:

el segmento actual es un segmento no |, es decir, el segmento actual permite al menos una lista de imagenes de
referencia;

el modo de informacion de movimiento del bloque actual es el modo de fusién general,
el ancho o la altura del bloque actual es superior o igual a N, N es 8, por ejemplo; y
el area (es decir, ancho*altura) del bloque actual es inferior o igual a M*M, y M es 32, por ejemplo.

Ejemplo 7. Si el bloque actual satisface todas las siguientes condiciones, el bloque actual se divide en el primer
subbloque triangular y el segundo subbloque triangular; de lo contrario, el bloque actual no se divide en el primer
subbloque triangular y el segundo subbloque triangular:

el segmento actual es un segmento no |, es decir, el segmento actual permite al menos una lista de imagenes de
referencia;
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el modo de informacidén de movimiento del bloque actual es el modo de fusion general;

el ancho del bloque actual esta comprendido en un intervalo de [Wmin, Wmax], Wmin es, por ejemplo, 8, y Wmax
es, por ejemplo, 64;

la altura del bloque actual esta comprendida en un intervalo de [Hmin, Hmax], Hmin es, por ejemplo, 8, Hmax es,
por ejemplo, 64; y

el area (es decir, ancho * altura) del bloque actual esta dentro del intervalo de [Smin, Smax]. Smin es 16, por
ejemplo, y Sméax es 1024, por ejemplo.

Ejemplo 8. Para cualquiera de los Ejemplos 1 a 7, la restriccién en el tipo de segmento puede modificarse a: el
segmento actual permite la copia intrabloque (es decir, permite buscar bloques similares al bloque actual en los
bloques reconstruidos del segmento actual que se han decodificado). Por ejemplo, para el Ejemplo 1, las condiciones
enumeradas pueden convertirse en:

el segmento actual permite una copia intrabloque;
el modo de informacion de movimiento del bloque actual es el modo de fusion general; y
el area (ancho*altura) del bloque actual es superior o igual a N*N y N es 8, por ejemplo.

Ejemplo 9. Para cualquiera de los Ejemplos 1 a 8, Ia restriccion en el modo de informacién de movimiento puede
modificarse a: el modo de informacion de movimiento del bloque actual es el modo de fusién general, y no cualquiera
de un modo de particién de subbloque, un modo de multiples hipétesis y un modo de fusién general de diferencia de
informacién de movimiento de codificacion. Es decir, cuando cualquiera del modo de particiéon de subbloque, el modo
de multiples hipétesis, el modo de fusién general de la diferencia de informacién de movimiento de codificacion esta
habilitado para el bloque actual, se determina que el blogue actual no satisface las condiciones especificas y, por lo
tanto, el bloque actual no esta particionado en el primer subbloque triangular y el segundo subbloque triangular.

Implementacion 4

En la etapa 201 y la etapa 301, si el bloque actual satisface las condiciones especificas para habilitar el modo de
particién geométrica con particion triangular y se determina habilitar el modo de particion geométrica con particion
triangular, el decodificador de video/codificador de video esta configurado para dividir el bloque actual en el primer
subbloque triangular y el segundo subbloque triangular. En un ejemplo, el bloque actual puede dividirse en el primer
subbloque triangular y el segundo subbloque triangular con un primer método diagonal (es decir, usando una diagonal
que forma un angulo agudo (por ejemplo, un angulo de 45 grados) con la direccion horizontal y derecha) como, por
ejemplo, se muestra en la FIG. 4A. Alternativamente, el bloque actual puede dividirse en el primer subbloque triangular y
el segundo subbloque triangular con un segundo método diagonal (es decir, usando una diagonal con un angulo obtuso
(por ejemplo, un angulo de 135 grados) desde la direccién horizontal y derecha), como se muestra en la FIG. 4B.

Por ejemplo, en el decodificador/codificador, el bloque actual puede dividirse en el primer subbloque triangular y el
segundo subbloque triangular a través de los siguientes enfoques.

Enfoque 1. El codificador de video acuerda dividir el bloque actual con el primer método diagonal por defecto a través
del acuerdo de protocolo, y el decodificador de video acuerda dividir el bloque actual con el primer método diagonal
por defecto a través del acuerdo de protocolo. Sobre esta base, el codificador de video esta configurado para dividir
el bloque actual en el primer subbloque triangular y el segundo subbloque triangular con el primer método diagonal, y
el decodificador de video esta configurado para dividir el bloque actual en el primer subbloque triangular y el segundo
subbloque triangular con el primer método diagonal.

Enfoque 2. El codificador de video acuerda dividir el bloque actual con el segundo método diagonal por defecto a
través del acuerdo de protocolo, y el decodificador de video acuerda dividir el bloque actual con el segundo método
diagonal por defecto a través del acuerdo de protocolo. Sobre esta base, el codificador de video esta configurado para
dividir el bloque actual en el primer subbloque triangular y el segundo subbloque triangular con el segundo método
diagonal, y el decodificador de video esta configurado para dividir el bloque actual en el primer subbloque triangular y
el segundo subbloque triangular con el segundo método diagonal.

Enfoque 3. El codificador de video esta configurado para determinar un coste 1 de distorsién de tasa correspondiente
a la particién con el primer método diagonal y un coste 2 de distorsién de tasa correspondiente a la particiéon con el
segundo método diagonal. Si el coste 1 de distorsién de tasa es menor que el coste 2 de distorsion de tasa, el
codificador de video esta configurado para dividir el bloque actual en el primer subbloque triangular y el segundo
subbloque triangular con el primer método diagonal. El flujo de bits codificado enviado por el codificador de video al
decodificador transporta la primera informacién de indicacion, y la primera informacién de indicacion especifica que el
bloque actual se particiona con el primer método diagonal. El decodificador de video esta configurado para derivar el
flujo de bits codificado del codificador, y si el flujo de bits codificado lleva la primera informacién de indicacion, el bloque
actual se divide en el primer subbloque triangular y el segundo subbloque triangular con el primer método diagonal.
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Por otro lado, si el coste 1 de distorsion de tasa es mayor que el coste 2 de distorsién de tasa, el codificador de video
particiona el bloque actual en el primer subbloque triangular y el segundo subbloque triangular con el segundo método
diagonal. El flujo de bits codificado enviado por el codificador de video al decodificador transporta la segunda
informacién de indicacion, y la segunda informacién de indicacion especifica que el bloque actual se particiona con el
segundo método diagonal. El decodificador de video estd configurado para derivar el flujo de bits codificado del
codificador, y si el flujo de bits codificado lleva la segunda informacion de indicacion, el bloque actual se divide en el
primer subbloque triangular y el segundo subbloque triangular con el segundo método diagonal.

Implementacion 5

En la etapa 202 y la etapa 302, el decodificador de video/codificador de video puede obtener la primera informacién
de movimiento objetivo del primer subbloque triangular y la segunda informacién de movimiento objetivo del segundo
subbloque triangular a través de los siguientes enfoques.

Enfoque 1. Se construye una primera lista de informacion de movimiento candidata, y la primera lista de informacién
de movimiento candidata puede incluir una pluralidad de informacién de movimiento candidata; se selecciona una
informacién de movimiento candidata de la primera lista de informacién de movimiento candidata como la primera
informacién de movimiento objetivo del primer subbloque triangular. La primera informacién de movimiento objetivo se
excluye de la primera lista de informacién de movimiento candidata, y otra informacién de movimiento candidata se
selecciona de la informacién de movimiento candidata restante en la primera lista de informacién de movimiento
candidata como la segunda informacion de movimiento objetivo del segundo subbloque triangular. De esta manera,
se puede asegurar que la primera informacién de movimiento objetivo es diferente de la segunda informacion de
movimiento objetivo.

En un ejemplo, para construir la primera lista de informacién de movimiento candidata, se pueden obtener bloques
candidatos correspondientes al bloque actual, y la informacién de movimiento de los bloques candidatos se puede
afiadir a la primera lista de informacién de movimiento candidata. Si un bloque candidato es un bloque de prediccion
unidireccional, la informaciéon de movimiento del bloque candidato incluye informacién de movimiento unidireccional
del bloque candidato; si un bloque candidato es un bloque de prediccién bidireccional, la informacién de movimiento del
blogue candidato incluye la primera informacién de movimiento del bloque candidato (es decir, informacién de movimiento
LO del bloque candidato) y la segunda informacién de movimiento del bloque candidato (es decir, informacion de
movimiento L1 del bloque candidato), pero no incluye informacién de movimiento ponderada de la primera informacion
de movimiento del bloque candidato y la segunda informacién de movimiento del bloque candidato.

Por ejemplo, con referencia a la FIG. 5A, los bloques en las 7 posiciones mostradas pueden usarse como blogues
candidatos correspondientes al bloque actual, donde el bloque 1, el bloque 2, el bloque 3, el bloque 4 y el bloque 5
son bloques candidatos en el segmento actual (es decir, bloques candidatos espaciales) y los bloques 6 y 7 son
bloques candidatos en la imagen de referencia (es decir, bloques candidatos en el dominio del tiempo). La informacion
de movimiento de los bloques candidatos en estas 7 posiciones puede recopilarse para construir la primera lista de
informacién de movimiento candidato. Si la longitud de la primera lista de informacién de movimiento candidata no
alcanza una longitud MaxL maxima preestablecida (por ejemplo, 7), la informacion de movimiento de varios
subbloques no vecinos espaciales disponibles puede afiadirse al final de la primera lista de informacién de movimiento
candidata (es decir, un subblogue no vecino espacial también se considera un bloque candidato correspondiente al
bloque actual), y el subbloque no vecino espacial se refiere a un subbloque que no tiene linea limite o punto limite con
el bloque actual.

En un ejemplo, después de recopilar la informacién de movimiento de los bloques candidatos, la informacion de
movimiento se clasifica en un orden de informacién de movimiento unidireccional, informacién de movimiento LO de
prediccion bidireccional e informacién de movimiento L1 de prediccion bidireccional, o en un orden de informacion de
movimiento LO de prediccién bidireccional, informacion de movimiento L1 de prediccion bidireccional e informacion de
movimiento unidireccional, y la informacién de movimiento recopilada se afiade a la primera lista de informacion de
movimiento candidato una a una segun el resultado de la clasificacién.

En un ejemplo, cada vez que se afiade informacién de movimiento a la primera lista de informacién de movimiento
candidata, se puede determinar si un nimero de informacion de movimiento candidata en la primera lista de
informacién de movimiento candidata ha alcanzado un limite M superior. Si el nimero ha alcanzado el limite M
superior, se rechaza afiadir informacién de movimiento, y se finaliza el proceso de adicién de informacion de
movimiento. Si el nimero no ha alcanzado el limite M superior, puede continuar afiadiéndose informacion de
movimiento, por ejemplo, la siguiente informacién de movimiento se afiade a la primera lista de informacion de
movimiento candidata después de que se complete la adicion de la informacién de movimiento actual. El valor del
limite M superior puede configurarse basandose en la experiencia, para ser 5, por gjemplo.

En un ejemplo, cada vez que se afiade informacién de movimiento a la primera lista de informacién de movimiento
candidata, se puede determinar si la informacién de movimiento es coherente con alguna informacién de movimiento
que ya haya estado en la primera lista de informacién de movimiento candidata. Si hay tal informacion de movimiento
duplicada en la primera lista de informacién de movimiento candidata, se rechaza afiadir la informacién de movimiento
a la primera lista de informacién de movimiento candidata. Si no hay tal informacién de movimiento duplicada, la
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informacién de movimiento se afiade a la primera lista de informacién de movimiento candidata. De esta manera,
puede duplicar la informacion de movimiento en la primera lista de informacién de movimiento candidata.
Alternativamente, también es posible no determinar si la informacién de movimiento a afiadir se duplica con alguna
informacién de movimiento existente en la primera lista de informacién de movimiento candidata, sino que se afiade
directamente la informacién de movimiento a la primera lista de informacién de movimiento candidata.

En un ejemplo, cuando toda la informacion de movimiento recopilada se afiade a la primera lista de informacion de
movimiento candidata, el nimero de informaciéon de movimiento candidata en la primera lista de informacién de
movimiento candidata es menor que el limite M superior, entonces la informacion de cero movimiento puede llenarse
en la primera lista de informacion de movimiento candidata.

En un ejemplo, cuando se construye la primera lista de informacién de movimiento candidata, cada vez que se va a
recopilar la informacién de movimiento del bloque candidato del bloque actual, no hay necesidad de comparar la
informacién de movimiento del bloque candidato con la informacién de movimiento que se ha recopilado para el bloque
actual para ver si son iguales, sino que se recopila directamente la informacién de movimiento del bloque candidato.

A continuacién, se describiran varios ejemplos de construccién de la primera lista de informaciéon de movimiento
candidata en el Enfoque 1.

Ejemplo 1. A partir de los bloques candidatos correspondientes al bloque actual, después de obtener informacién de
movimiento (como, por ejemplo, vectores de movimiento) basandose en la secuencia de posicion mostrada en la FIG.
5A, la informacién de movimiento obtenida se clasifica en un orden de vector de movimiento unidireccional, vector de
movimiento LO de prediccién bidireccional y vector de movimiento L1 de prediccién bidireccional (sin un valor promedio
de vector de movimiento LO y vector de movimiento L1 de prediccion bidireccional), y la informacién de movimiento
obtenida se afiade a la primera lista de informacion de movimiento candidata una a una segin el resultado de la
clasificacion. Durante el proceso de llenado, si el nimero de informacion de movimiento candidata en la primera lista
de informacién de movimiento candidata alcanza M (por ejemplo, 5), se detiene el llenado. Durante el proceso de
llenado, es necesario comprobar repetidamente los duplicados para garantizar que la primera lista de informacién de
movimiento candidata no tenga la misma informacién de movimiento. Cuando el nimero de informacién de movimiento
candidata es menor que M después de que se complete el proceso de relleno, se rellenan cero vectores de movimiento.

Ejemplo 2. A partir de los bloques candidatos correspondientes al bloque actual, después de obtener informacién de
movimiento (como, por ejemplo, vectores de movimiento) basandose en la secuencia de posicion mostrada en la FIG.
5A, la informacién de movimiento obtenida se clasifica en un orden de vector de movimiento unidireccional, vector de
movimiento LO de prediccion bidireccional y vector de movimiento L1 de prediccion bidireccional (sin un valor promedio
de vector de movimiento LO y vector de movimiento L1 de prediccion bidireccional), y la informacién de movimiento
obtenida se afade a la primera lista de informacién de movimiento candidata una a una segun el resultado de la
clasificacion. Durante el proceso de llenado, si el nimero de informacién de movimiento candidata en la primera lista
de informacién de movimiento candidata alcanza M (por ejemplo, 5), se detiene el llenado de informacion de
movimiento. Durante el proceso de llenado, no es necesario comprobar duplicados en la primera lista de informacion
de movimiento candidata. Cuando el nimero de informacién de movimiento candidata es menor que M después de
que se complete el proceso de llenado, se rellenan cero vectores de movimiento.

Ejemplo 3. A partir de los bloques candidatos correspondientes al bloque actual, después de obtener informacién de
movimiento (como, por ejemplo, vectores de movimiento) basandose en la secuencia de posicion mostrada en la FIG.
5A, la informacién de movimiento obtenida se clasifica en un orden de vector de movimiento LO de prediccién
bidireccional, vector de movimiento L1 de prediccion bidireccional y vector de movimiento unidireccional (sin un valor
promedio de vector de movimiento LO y vector de movimiento L1 de la prediccién bidireccional), y la informacién de
movimiento obtenida se afiade a la primera lista de informacién de movimiento candidata una a una segun el resultado
de la clasificacién. Durante el proceso de llenado, si el nimero de informacién de movimiento candidata en la primera
lista de informacion de movimiento candidata alcanza M (por ejemplo, 5), se detiene el llenado. Durante el proceso de
llenado, es necesario comprobar repetidamente los duplicados para garantizar que la primera lista de informacién de
movimiento candidata no tenga la misma informacion de movimiento. Cuando el nimero de informacién de movimiento
candidata es menor que M después de que se complete el proceso de llenado, se rellenan cero vectores de movimiento.

Ejemplo 4. A partir de bloques candidatos correspondientes al bloque actual, se obtiene informacion de movimiento
(como, por ejemplo, vectores de movimiento) en funcion de la secuencia de posicion que se muestra en la FIG. 5A. Si
los bloques candidatos son bloques de prediccion unidireccional, es decir, se utiliza informacién de movimiento
unidireccional para los bloques candidatos, la informacién de movimiento unidireccional se afiade a la primera lista de
informacién de movimiento candidata en funcién de la secuencia. Si los bloques candidatos son bloques de prediccion
bidireccional, es decir, se utiliza informacion de movimiento bidireccional para los bloques candidatos, se afiade
informacién de movimiento LO o informaciéon de movimiento L1 a la primera lista de informacién de movimiento
candidata en funcién de la secuencia. Durante el proceso de llenado, si el nimero de informacién de movimiento
candidata en la primera lista de informacién de movimiento candidata llega a M (por ejemplo, 5), se detiene el llenado.
Durante el proceso de llenado, es necesario comprobar repetidamente los duplicados para garantizar que la primera
lista de informacién de movimiento candidata no tenga la misma informacién de movimiento. Cuando el nimero de
informacién de movimiento candidata es menor que M después de que se completa el proceso de llenado, se rellenan
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cero vectores de movimiento.

Ejemplo 5. Si una longitud de la primera lista de informacién de movimiento candidata construida después de recorrer
todos los bloques candidatos mostrados en la FIG. 5A no alcanza la longitud MaxL maxima preestablecida (por
ejemplo, 7), la informacién de movimiento de varios subbloques no vecinos espaciales disponibles se afiade al final
de la primera lista de informacién de movimiento candidata. Los subbloques no vecinos espaciales se refieren a
subbloques que no tienen lineas limite o puntos limite con el bloque actual.

Ejemplo 6. A partir de bloques candidatos correspondientes al bloque actual, después de obtener informacion de
movimiento (como, por ejemplo, vectores de movimiento) en funcién de la secuencia de posiciéon mostrada en la FIG.
5A, la informacién de movimiento obtenida se clasifica en un orden de vector de movimiento unidireccional, vector de
movimiento LO de prediccién bidireccional y vector de movimiento L1 de prediccién bidireccional (sin un valor promedio
del vector de movimiento LO y el vector de movimiento L1 de prediccién bidireccional), y la informacion de movimiento
obtenida se afiade a la primera lista de informacién de movimiento candidata una por una segun el resultado de la
clasificacion. Durante el proceso de llenado, si el nimero de informacion de movimiento candidata en la primera lista
de informacion de movimiento candidata llega a M (por ejemplo, 5), se detiene el llenado de la informacién de
movimiento. Durante el proceso de llenado, para el vector de movimiento unidireccional y el vector de movimiento LO
de prediccion bidireccional, es necesario verificar los duplicados en la informacion de movimiento existente en la
primera lista de informacién de movimiento candidata para garantizar que la primera lista de informacién de movimiento
candidata no tenga la misma informacién de movimiento; y para el vector de movimiento L1 de prediccién bidireccional,
no es necesario verificar los duplicados, ya que el coste es bastante alto para una gran cantidad de informacién de
movimiento en la primera lista de informacion de movimiento candidata (porque se necesita comparar toda la
informacién de movimiento en la primera lista de informacién de movimiento candidata).

Ejemplo 7. Al afiadir informacién de movimiento a la primera lista de informaciéon de movimiento candidata, se
involucran dos procesos. Un proceso es el proceso de recopilacion de informacién de movimiento, es decir, se recopila
la informacién de movimiento de los bloques candidatos, y el otro proceso es el proceso de adicién de informacion de
movimiento, es decir, se afiade la informacién de movimiento a la primera lista de informaciéon de movimiento
candidata. A continuacion se describira un ejemplo del proceso de recopilacion de informaciéon de movimiento.

En el proceso de recopilacién de la informacién de movimiento de los bloques candidatos, se puede determinar si la
informacién de movimiento del bloque candidato actual es exactamente la misma que la informacién de movimiento
recopilada anteriormente. Si la informaciéon de movimiento del bloque candidato actual es exactamente la misma que
la informacion de movimiento recopilada anteriormente, se puede omitir el proceso de recopilacion de la informacién
de movimiento del bloque candidato actual. En este ejemplo, la informacién de movimiento del bloque candidato actual
se puede comparar solo con la informacién de movimiento del bloque candidato cercano al bloque candidato actual.

Por ejemplo, con referencia a la FIG. 5A, en primer lugar, se recopila la informacién de movimiento del blogue 1
candidato. Dado que el bloque 1 candidato es el primer bloque candidato, no es necesaria ninguna comparacion, y la
informacién de movimiento del blogue 1 candidato se recopila directamente.

Luego, cuando se recopila informacion de movimiento del bloque 2 candidato, se puede determinar si el bloque 1
candidato esta disponible. Si esta disponible, se puede determinar si la informacién de movimiento del bloque 2
candidato es exactamente la misma que la del bloque 1 candidato. Si son exactamente iguales, no se lleva a cabo la
recopilacion de la informacion de movimiento del bloque 2 candidato, y si no son iguales, se lleva a cabo la recopilacion
de la informacién de movimiento del bloque 2 candidato.

Luego, cuando se recopila informacién de movimiento del bloque 3 candidato, se puede determinar si el bloque 2
candidato que esta cerca del bloque 3 candidato esta disponible. Si el bloque 2 candidato esta disponible, se puede
determinar si la informacién de movimiento del bloque 3 candidato y la informacion de movimiento del bloque 2
candidato son exactamente iguales. Si son exactamente iguales, no se lleva a cabo la recopilacién de la informacion
de movimiento del bloque 3 candidato, y si no son iguales, se lleva a cabo la recopilaciéon de la informacién de
movimiento del bloque 3 candidato. Cabe sefialar que la informacién de movimiento del bloque 3 candidato ya no se
compara con la informacién de movimiento del bloque 1 candidato que esté lejos del bloque 3 candidato.

Luego, al recopilar informaciéon de movimiento del bloque 4 candidato, se puede determinar si el bloque 1 candidato
que esta cerca del bloque 4 candidato esta disponible. Si el bloque 1 candidato esta disponible, se puede determinar
si la informacion de movimiento del bloque 4 candidato y la informacién de movimiento del bloque 1 candidato son
exactamente iguales. Si son exactamente iguales, no se lleva a cabo la recopilacion de la informacion de movimiento
del bloque 4 candidato, y si no son iguales, se lleva a cabo la recopilacién de la informacién de movimiento del bloque
4 candidato. Cabe sefialar que la informacién de movimiento del bloque 4 candidato ya no se compara con la
informacién de movimiento de los bloques 2 y 3 candidatos que estan lejos del bloque 4 candidato.

Luego, al recopilar informaciéon de movimiento del bloque 5 candidato, se puede determinar si el bloque 1 candidato
que esta cerca del bloque 5 candidato esta disponible. Si el bloque 1 candidato esta disponible, se puede determinar
si la informacién de movimiento del bloque 5 candidato es exactamente la misma que la del bloque 1 candidato. Si
son exactamente iguales, no se recopila la informacién de movimiento del bloque 5 candidato. Si no son iguales, se
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puede determinar si el bloque 2 candidato, que esta cerca del bloque 5 candidato, esta disponible. Si esta disponible,
se puede determinar si la informacion de movimiento del bloque 5 candidato y la informacién de movimiento del bloque
2 candidato son exactamente iguales. Si son exactamente iguales, no se lleva a cabo la recopilacién de la informacion
de movimiento del bloque 5 candidato, y si no son iguales, se lleva a cabo la recopilaciéon de la informacién de
movimiento del bloque 5 candidato. Cabe sefialar que la informacién de movimiento del bloque 5 candidato ya no se
compara con la informacién de movimiento de los bloques 3 y 4 candidatos que estan lejos del bloque 5 candidato.

Ejemplo 8. En el proceso de recopilacion de informacion de movimiento de los bloques candidatos, no es necesario
determinar si la informacion de movimiento del bloque candidato actual es exactamente la misma que la informacién
de movimiento recopilada anteriormente, sino que la informaciéon de movimiento del bloque candidato actual se
recopila directamente. Incluso si la informacién de movimiento del bloque candidato actual es exactamente la misma
que la informacién de movimiento recopilada anteriormente, posteriormente, es posible llevar a cabo operaciones de
verificacion de duplicados para evitar la misma informacién de movimiento en la primera lista de informacién de
movimiento candidata.

A continuacién, se describiré el proceso de selecciéon de una informacién de movimiento candidata de la primera lista
de informacién de movimiento candidata como la primera informacién de movimiento objetivo del primer subbloque
triangular en el Enfoque 1.

Enfoque ail. El codificador de video puede establecer la primera informaciéon de movimiento objetivo predeterminada
a través de un acuerdo de protocolo. Por ejemplo, el codificador de video puede establecer la informacién de
movimiento candidata superior en la primera lista de informacién de movimiento candidata como la primera informacion
de movimiento objetivo del primer subbloque triangular de forma predeterminada. El decodificador de video puede
establecer la primera informacion de movimiento objetivo predeterminada a través de un acuerdo de protocolo. Por
ejemplo, el decodificador de video puede establecer la informaciéon de movimiento candidata superior en la primera
lista de informacion de movimiento candidata como la primera informaciéon de movimiento objetivo del primer
subbloque triangular de forma predeterminada.

Enfoque a2. El codificador de video puede determinar un coste de distorsién de tasa correspondiente a cada
informacién de movimiento candidata en la primera lista de informacion de movimiento candidata, y utilizar la
informacién de movimiento candidata correspondiente al coste de distorsion de tasa mas bajo como la informacion de
movimiento objetivo del primer subbloque triangular. El flujo de bits codificado enviado por el codificador de video al
decodificador puede llevar la tercera informacion de indicacion, y la tercera informacion de indicacion especifica un
valor de indice de la primera informacién de movimiento objetivo en la primera lista de informacién de movimiento
candidata. El decodificador de video esta configurado para derivar el flujo de bits codificado del codificador. Si el flujo de
bits codificado lleva la tercera informacion de indicacién, el valor de indice se usa para derivar la informacion de
movimiento candidata correspondiente a la informacion de indice de la primera lista de informacién de movimiento
candidata, y la informacion de movimiento candidata se determina como la primera informacion de movimiento objetivo.

A continuacién, se describiré el proceso de seleccion de otra informacién de movimiento candidata de la primera lista
de informacién de movimiento candidata como la segunda informacién de movimiento objetivo del segundo subbloque
triangular en el Enfoque 1.

Enfoque b1. El codificador de video puede establecer la segunda informacién de movimiento objetivo predeterminada
a través de un acuerdo de protocolo. Por ejemplo, el codificador de video puede establecer la segunda informacion de
movimiento candidata superior en la primera lista de informacién de movimiento candidata como la segunda
informacién de movimiento objetivo del segundo subbloque triangular de forma predeterminada. El decodificador de
video puede establecer la segunda informacién de movimiento objetivo predeterminada a través de un acuerdo de
protocolo. Por ejemplo, el decodificador de video puede establecer la segunda informacién de movimiento candidata
superior en la primera lista de informacion de movimiento candidata como la segunda informacién de movimiento
objetivo del segundo subbloque triangular de forma predeterminada.

Enfoque b2. El codificador de video puede excluir la primera informacién de movimiento objetivo de la primera lista de
informacién de movimiento candidata (es decir, no selecciona la primera informacién de movimiento objetivo en la
primera lista de informacién de movimiento candidata) y, sobre esta base, el codificador de video puede determinar
un coste de distorsién de tasa correspondiente a cada informacion de movimiento candidata restante en la primera
lista de informacion de movimiento candidata (es decir, la informacion de movimiento candidata restante después de
excluir la primera informacion de movimiento objetivo), y utilizar la informacién de movimiento candidata
correspondiente al coste de distorsidon de tasa minimo como la segunda informacién de movimiento objetivo del
segundo subbloque triangular. El flujo de bits codificado enviado por el codificador de video al decodificador puede
llevar una cuarta informacién de indicacién, que especifica un valor de indice de la segunda informacién de movimiento
objetivo en la primera lista de informacién de movimiento candidata. El decodificador de video esta configurado para
derivar el flujo de bits codificado del codificador. Si el flujo de bits codificado lleva la cuarta informacién de indicacion,
el valor de indice se utiliza para seleccionar la informacion de movimiento candidata correspondiente a la informacion
de indice de la primera lista de informacién de movimiento candidata, y luego la informaciéon de movimiento candidata
se determina como la segunda informacion de movimiento objetivo.
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Implementacién 6

En la etapa 202 y la etapa 302, el decodificador de video/codificador de video puede obtener la primera informacién
de movimiento objetivo del primer subbloque triangular y la segunda informacién de movimiento objetivo del segundo
subbloque triangular a través de los siguientes enfoques.

Enfoque 2. Se construyen una segunda lista de informacién de movimiento candidata correspondiente al primer
subbloque triangular y una tercera lista de informacién de movimiento candidata correspondiente al segundo
subbloque triangular. La segunda lista de informacién de movimiento candidata incluye una pluralidad de informacién
de movimiento candidata. La tercera lista de informacién de movimiento candidata incluye una pluralidad de
informacién de movimiento candidata. Se selecciona una informacion de movimiento candidata de la segunda lista de
informacién de movimiento candidata como la primera informacién de movimiento objetivo del primer subbloque
triangular como la primera informaciéon de movimiento objetivo del primer subbloque triangular, y se selecciona una
informacién de movimiento candidata de la tercera lista de informaciéon de movimiento candidata como la segunda
informacién de movimiento objetivo del segundo subbloque triangular. La primera informacién de movimiento objetivo
es diferente de la segunda informacion de movimiento objetivo.

En un ejemplo, para construir la segunda lista de informacion de movimiento de candidata correspondiente al primer
subbloque triangular, se pueden obtener los primeros bloques de candidatos correspondientes al primer subbloque
triangular, y la informacién de movimiento de cada primer bloque candidato se puede afiadir a la segunda lista de
informacién de movimiento candidata. Si un primer blogue candidato es un bloque de prediccion unidireccional, la
informacién de movimiento del primer bloque candidato incluye la informacién de movimiento unidireccional del primer
bloque candidato; si el primer bloque candidato es un bloque de prediccion bidireccional, la informaciéon de movimiento
del primer blogue candidato incluye la primera informacion de movimiento del primer bloque candidato (es decir, la
informacién de movimiento LO del primer bloque candidato) y/o la segunda informacion de movimiento del primer
bloque candidato (es decir, la informacién de movimiento L1 del primer bloque candidato), pero no incluye la
informacién de movimiento ponderada de la primera informaciéon de movimiento del primer bloque candidato y la
segunda informacién de movimiento del primer bloque candidato.

En un ejemplo, para construir la tercera lista de informacion de movimiento candidata correspondiente al segundo
subbloque triangular, se pueden obtener segundos bloques candidatos correspondientes al segundo subbloque
triangular, y la informacién de movimiento de cada segundo bloque candidato se puede afiadir a la tercera lista de
informacién de movimiento candidata. Si un segundo bloque candidato es un bloque de prediccion unidireccional, la
informacién de movimiento del segundo bloque candidato incluye la informacién de movimiento unidireccional; si el
segundo bloque candidato es un bloque de prediccion bidireccional, la informacién de movimiento del segundo bloque
candidato incluye primera informacién de movimiento del segundo bloque candidato (es decir, informacion de
movimiento LO del segundo bloque candidato) y/o segunda informacién de movimiento del segundo bloque candidato
(es decir, informacién de movimiento L1 del segundo blogue candidato), pero no incluye la informacién de movimiento
ponderada de la primera informacién de movimiento del segundo bloque candidato y la segunda informacién de
movimiento del segundo bloque candidato.

Si el bloque actual se divide en el primer subbloque triangular y el segundo subbloque triangular con el segundo
método diagonal, el primer subbloque triangular es el subbloque triangular del lado superior derecho, y el segundo
subbloque triangular es el subbloque triangular del lado inferior izquierdo. Sobre esta base, los primeros bloques
candidatos correspondientes al primer subbloque triangular pueden incluir, pero no se limitan a: bloques vecinos del
lado superior del bloque actual, y bloques candidatos del dominio del tiempo en imagenes distintas del segmento
actual. Los segundos bloques candidatos correspondientes al segundo subbloque triangular pueden incluir, pero no
se limitan a: bloques vecinos del lado izquierdo del bloque actual, y bloques candidatos del dominio del tiempo en
otras imagenes distintas del segmento actual.

Por ejemplo, los bloques en 5 posiciones que se muestran en la FIG. 5B se pueden utilizar como los primeros bloques
candidatos correspondientes al primer subbloque triangular, donde el bloque 2, el bloque 3 y el bloque 5 son bloques
candidatos en el segmento actual, y el bloque 6 y el bloque 7 son bloques candidatos en otras imagenes (es decir,
bloques candidatos de dominio temporal). Los bloques en 5 posiciones que se muestran en la FIG. 5C se pueden
utilizar como los segundos bloques candidatos correspondientes al segundo subbloque triangular, donde el bloque 1,
el bloque 4 y el bloque 5 son bloques candidatos en el segmento actual, y el bloque 6 y el bloque 7 son bloques
candidatos en otras imagenes (es decir, bloques candidatos de dominio temporal).

En un ejemplo, se puede recopilar informacién de movimiento de bloques candidatos. Si el bloque candidato es un
bloque de prediccion unidireccional, la informacién de movimiento del bloque candidato incluye la informacion de
movimiento unidireccional del bloque candidato; si el bloque candidato es un bloque de prediccién bidireccional, la
informacién de movimiento del bloque candidato incluye la informacién de movimiento LO del bloque candidato y/o la
informacién de movimiento L1 del bloque candidato, pero no incluye la informaciéon de movimiento ponderada de la
informacién de movimiento LO del bloque candidato y la informacién de movimiento L1 del bloque candidato.

En un ejemplo, después de que se recopila la informacién de movimiento de los bloques candidatos (como se muestra
en la FIG. 5B o FIG. 5C), la informacién de movimiento recopilada se clasifica en un orden de informacién de
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movimiento unidireccional, informacién de movimiento LO de prediccion bidireccional e informacién de movimiento L1
de prediccion bidireccional, y la informacion de movimiento recopilada se afiade a la segunda lista de informacién de
movimiento candidata o a la tercera lista de informacién de movimiento candidata una por una segun el resultado de
la clasificacion. Alternativamente, la informacion de movimiento recopilada se clasifica en un orden de informacién de
movimiento LO de prediccion bidireccional, informacién de movimiento L1 de prediccion bidireccional e informacion de
movimiento unidireccional, y la informacién de movimiento recopilada se afiade a la segunda lista de informacién de
movimiento candidata o a la tercera lista de informaciéon de movimiento candidata una por una segun el resultado de
la clasificacion.

En un ejemplo, cada vez que se afiade informacién de movimiento a la segunda lista de informacién de movimiento
candidata o a la tercera lista de informaciéon de movimiento candidata, se puede determinar si un nimero de
informacién de movimiento candidata en la segunda lista de informacién de movimiento candidata o en la tercera lista
de informacién de movimiento candidata ha alcanzado un limite M superior. Si el nimero ha alcanzado el limite M
superior, se rechaza afiadir informacién de movimiento y se finaliza el proceso de afiadir informaciéon de movimiento;
y si el numero no ha alcanzado el limite M superior, se puede continuar afiadiendo informacién de movimiento.
Después de afiadir la informacién de movimiento actual, la siguiente informacién de movimiento se afiade a la segunda
lista de informacién de movimiento candidata o a la tercera lista de informacion de movimiento candidata. El valor del
limite M superior puede ser 4, por ejemplo.

En un ejemplo, cada vez que se afiade informacién de movimiento a la segunda lista de informacién de movimiento
candidata o a la tercera lista de informaciéon de movimiento candidata, se puede determinar si la informacién de
movimiento es coherente con alguna informacién de movimiento que ya existe en la segunda lista de informacién de
movimiento candidata o en la tercera lista de informacién de movimiento candidata. Si existe dicha informacion de
movimiento duplicada en la segunda lista de informacién de movimiento candidata o en la tercera lista de informacién
de movimiento candidata, se rechaza afiadir la informacién de movimiento a la segunda lista de informacién de
movimiento candidata o a la tercera lista de informacién de movimiento candidata. Si no existe dicha informacién de
movimiento, la informacién de movimiento se afiade a la segunda lista de informacién de movimiento candidata o a la
tercera lista de informacion de movimiento candidata. De esta manera, se puede evitar la informacién de movimiento
duplicada en la segunda lista de informacion de movimiento candidata o en la tercera lista de informacion de movimiento
candidata. Como alternativa, también es posible no determinar si la informacién de movimiento que se va a afiadir se
duplica con alguna informacién de movimiento existente, sino afiadir directamente la informacién de movimiento a la
segunda lista de informacién de movimiento candidata o a la tercera lista de informacién de movimiento candidata.

En un ejemplo, si después de que toda la informacién de movimiento recopilada se afiade a la segunda lista de
informacién de movimiento candidata o la tercera lista de informaciéon de movimiento candidata, la cantidad de
informacién de movimiento candidata en la segunda lista de informacién de movimiento candidata o la tercera lista de
informacién de movimiento candidata es menor que el limite M superior, entonces se puede completar la segunda lista
de informacion de movimiento candidata o la tercera lista de informacién de movimiento candidata con cero
informacién de movimiento.

En un ejemplo, cuando se construye la segunda lista de informacion de movimiento candidata o la tercera lista de
informacién de movimiento candidata, cada vez que se debe recopilar la informacién de movimiento del bloque
candidato del blogue actual, no es necesario comparar la informacién de movimiento del bloque candidato con la
informacién de movimiento que se ha recopilado para el bloque actual para ver si son coherentes, sino que se recopila
directamente la informacion de movimiento del bloque candidato.

Cabe sefialar que los ejemplos 1 a 8 en la implementacion 5 anterior también se pueden aplicar a la implementacion
6, excepto que la primera lista de informacion de movimiento candidata se reemplaza por la segunda lista de
informacién de movimiento candidata o la tercera lista de informacién de movimiento candidata. El bloque candidato
es el bloque candidato mostrado en la FIG. 5B o FIG. 5C, en lugar del bloque candidato mostrado en la FIG. 5A. Las
otras etapas son similares y no se describiran detalles nuevamente en la presente memoria.

A continuacién, se describira el proceso de seleccion de una informacion de movimiento candidata de la segunda lista
de informacién de movimiento candidata como la primera informacién de movimiento objetivo del primer subbloque
triangular en el Enfoque 2.

Enfoque c1. El codificador de video puede establecer la primera informacion de movimiento objetivo predeterminada
a través de un acuerdo de protocolo. Por ejemplo, el codificador de video puede establecer la informacién de
movimiento candidata superior en la segunda lista de informacién de movimiento candidata como la primera
informacién de movimiento objetivo del primer subbloque triangular de manera predeterminada. El decodificador de
video puede establecer la primera informacién de movimiento objetivo predeterminada a través de un acuerdo de
protocolo. Por ejemplo, el decodificador de video puede establecer la informacién de movimiento candidata superior
en la segunda lista de informacién de movimiento candidata como la primera informacién de movimiento objetivo del
primer subbloque triangular de manera predeterminada.

Enfoque c2. El codificador de video puede determinar un coste de distorsién de tasa correspondiente a cada
informacién de movimiento candidata en la segunda lista de informacién de movimiento candidata, y utilizar la
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informacién de movimiento candidata correspondiente al coste de distorsién de tasa mas pequefio como la informacién
de movimiento objetivo del primer subbloque triangular. El flujo de bits codificado enviado por el codificador de video
al decodificador puede llevar una quinta informacién de indicacion, y la quinta informacion de indicacién especifica un
valor de indice de la primera informacion de movimiento objetivo en la segunda lista de informacién de movimiento
candidata. El decodificador de video esta configurado para derivar el flujo de bits codificado del codificador. Si el flujo
de bits codificado lleva la quinta informacién de indicacién, el valor de indice indicado por la quinta informacién de
indicacion se utiliza para recuperar la informacién de movimiento candidata correspondiente de la segunda lista de
informacién de movimiento candidata, y la informacién de movimiento candidata se utiliza como la primera informacion
de movimiento objetivo.

A continuacion, se describira el proceso de seleccioén de una informacion de movimiento candidata de la tercera lista
de informacién de movimiento candidata como la segunda informacién de movimiento objetivo del segundo subbloque
triangular en el Enfoque 2.

Enfoque di1. El codificador de video puede establecer una segunda informacion de movimiento objetivo
predeterminada a través de un acuerdo de protocolo. Por ejemplo, el codificador de video puede establecer la
informacién de movimiento candidata superior en la tercera lista de informacién de movimiento candidata como la
segunda informacién de movimiento objetivo del segundo subbloque triangular de forma predeterminada. El
decodificador de video puede establecer una segunda informacién de movimiento objetivo predeterminada a través
de un acuerdo de protocolo. Por ejemplo, el decodificador puede establecer la informacion de movimiento candidata
superior en la tercera lista de informaciéon de movimiento candidata como la segunda informacion de movimiento
objetivo del segundo subbloque triangular de forma predeterminada.

Enfoque d2. El codificador de video puede determinar un coste de distorsién de tasa correspondiente a cada informacién
de movimiento candidata en la tercera lista de informacién de movimiento candidata, y utilizar la informacién de
movimiento candidata correspondiente al coste de distorsién de tasa minimo como la segunda informacién de movimiento
objetivo del segundo subbloque triangular. El flujo de bits codificado enviado por el codificador de video al decodificador
puede llevar una sexta informacion de indicacién, que especifica un valor de indice de la segunda informacion de
movimiento objetivo en la tercera lista de informacién de movimiento candidata. El decodificador de video esta
configurado para derivar el flujo de bits codificado del codificador. Si el flujo de bits codificado lleva la sexta informacién
de indicacion, el valor de indice indicado por la sexta informacion de indicacién se utiliza para recuperar la informacion
de movimiento candidata correspondiente de la tercera lista de informaciéon de movimiento candidata, y luego la
informacién de movimiento candidata se utiliza como la segunda informacién de movimiento objetivo.

Implementacion 7

Si el bloque actual se divide en el primer subbloque triangular y el segundo subbloque triangular con el primer método
diagonal en la etapa 201/etapa 301, entonces en la etapa 202/etapa 302, se puede construir la primera lista de
informacién de movimiento candidata y la primera informacién de movimiento objetivo y la segunda informacién de
movimiento objetivo se determina en funcién de la primera lista de informacién de movimiento candidata, es decir, se
puede adoptar la Implementacion 5. Si el bloque actual se divide en el primer subbloque triangular y el segundo
subbloque triangular con el segundo método diagonal en la etapa 201/etapa 301, entonces en la etapa 202/etapa 302,
se puede construir una segunda lista de informacién de movimiento candidata correspondiente al primer subbloque
triangular y una tercera lista de informacién de movimiento candidata correspondiente al segundo subbloque triangular,
la primera informacién de movimiento objetivo se determina en base a la segunda lista de informacién de movimiento
candidata y la segunda informacién de movimiento objetivo se determina en base a la tercera lista de informacion de
movimiento candidato, es decir, se puede adoptar la Implementacién 6.

En un ejemplo, sin importar si el bloque actual se divide con el primer método diagonal o si el bloque actual se divide
con el segundo método diagonal, se puede adoptar la Implementacion 5. En otro ejemplo, si el bloque actual se divide
con el primer método diagonal, es decir, el bloque actual se divide en una direccién de 45 grados, se puede adoptar
la Implementacion 5, y el limite M superior es 4, por ejemplo. Si el bloque actual se divide con el segundo método
diagonal, es decir, el bloque actual se divide en una direccion de 135 grados, se puede adoptar la Implementacion 6.

Con referencia a la Implementacién 6, el primer subbloque triangular es un subbloque triangular en el lado superior
derecho. Como se muestra en la FIG. 5B, los primeros bloques candidatos del primer subbloque triangular son el
bloque 2, el bloque 3, el blogque 5, el bloque 6 y el bloque 7 en secuencia, es decir, se excluyen el bloque 1y el bloque
4 que estan mas alejados del primer subbloque triangular. Como se muestra en la FIG. 5C, los segundos bloques
candidatos del segundo subbloque triangular son el bloque 1, el bloque 4, el bloque 5, el bloque 6 y el bloque 7 en
secuencia, es decir, se excluyen el bloque 2 y el bloque 3 que estan mas alejados del segundo subbloque triangular.
Ademas, el valor M limite superior puede ser 4, por ejemplo.

En un ejemplo, un bit indicador puede codificarse para indicar si la particién se lleva a cabo en una direccién de 45
grados o 135 grados. Si se lleva a cabo la particién en una direccién de 45 grados, el indice de M*(M-1) combinaciones
puede codificarse segin el cédigo unario truncado; si se lleva a cabo la particiéon en una direccion de 135 grados, el
indice de M*M combinaciones puede codificarse segun el cédigo unario truncado. En un ejemplo, si se divide en una
direccion de 45 grados y se adopta la Implementacién 5 (es decir, la primera informacién de movimiento objetivo y la
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segunda informacion de movimiento objetivo se seleccionan de la primera lista de informacién de movimiento
candidata), dado que hay M (p. ej., M es 4) informacién de movimiento candidata en la primera lista de informacién de
movimiento candidata, la primera informacién de movimiento objetivo tiene M (p. ej., M es 4) opciones posibles, y
después de excluir la primera informaciéon de movimiento objetivo de la primera lista de informacién de movimiento
candidata, la segunda informacién de movimiento objetivo tiene (M-1) opciones posibles y, por lo tanto, el indice de la
informacién de movimiento es un indice de M*(M-1) combinaciones. Si se divide en una direccion de 135 grados y se
adopta la Implementacion 6 (es decir, la primera informacién de movimiento objetivo se selecciona de la segunda lista
de informacién de movimiento candidata, y la segunda informacién de movimiento objetivo se selecciona de la tercera
lista de informacion de movimiento candidata), dado que hay M (p. €j., M es 4) informacién de movimiento candidata
en la segunda lista de informacién de movimiento candidata, la primera informacién de movimiento objetivo tiene M
opciones posibles, y dado que hay M (p. ej., M es 4) informacién de movimiento candidata en la tercera lista de
informacién de movimiento candidata, la segunda informacién de movimiento objetivo tiene M opciones posibles y, por
lo tanto, el indice de la informaciéon de movimiento es un indice de M*M combinaciones.

Implementacion 8

Después de obtener la primera informacién de movimiento objetivo del primer subbloque triangular y la segunda
informacién de movimiento objetivo del segundo subbloque triangular, en funcién de la primera informacion de
movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento objetivo, se puede llevar a cabo una compensacion de
movimiento en el primer subbloque triangular y el segundo subbloque triangular a través de los siguientes enfoques.

Enfoque 1. El bloque actual se divide en multiples subbloques, el ancho de cada subbloque puede ser mayor que 0
igual a 2, y la altura de cada subbloque es mayor que o igual a 2. Para cada subbloque, si el subbloque esta ubicado
en el primer subbloque triangular, se lleva a cabo una compensacién de movimiento en el subbloque en base a la
primera informaciéon de movimiento objetivo del primer subbloque triangular para obtener el valor de prediccion del
subbloque; si el subbloque esta ubicado en el segundo subbloque triangular, se lleva a cabo una compensacion de
movimiento en el subbloque en base a la segunda informacién de movimiento objetivo del segundo subbloque
triangular para obtener el valor de prediccion del subbloque; si el subbloque no estd completamente ubicado en el
primer subbloque triangular ni completamente ubicado en el segundo subbloque triangular (es decir, el subbloque esta
ubicado a lo largo de la diagonal que separa el primer subbloque triangular del segundo subbloque triangular), se lleva
a cabo una compensacion ponderada en el subblogue en base a la primera informacion de movimiento objetivo del
primer subbloque triangular y la segunda informacién de movimiento objetivo del segundo subbloque triangular para
obtener el valor de prediccion del subbloque. La compensacion ponderada puede incluir las etapas de: obtener un
primer valor de prediccion del subbloque en base a la primera informaciéon de movimiento objetivo; obtener un segundo
valor de prediccion del subbloque en base a la segunda informaciéon de movimiento objetivo; y llevar a cabo una
compensacion ponderada para el subbloque en base al primer valor de prediccion, un primer coeficiente de
ponderacioén correspondiente al primer valor de prediccién, el segundo valor de prediccién y un segundo coeficiente
de ponderacién correspondiente al segundo valor de prediccion.

Por ejemplo, con referencia a la FIG. BA, el bloque actual se puede dividir en subbloque 1, subbloque 2, subbloque 3 y
subbloque 4. En aplicaciones préacticas, el bloque actual se puede dividir en mas subblogues como, por ejemplo, el ancho
de cada subbloque es mayor que o igual a 2 y la altura de cada subbloque es mayor que o igual a 2. A continuacion, se
dara una descripcion con referencia a la particion de subblogue que se muestra en la FIG. 6A como ejemplo.

Para el subbloque 2, dado que el subbloque 2 esta ubicado en el primer subbloque triangular, la primera informacién
de movimiento objetivo se utiliza para llevar a cabo una compensacion de movimiento en el subbloque 2 para obtener
el valor de prediccion. Para el subbloque 3, dado que el subbloque 3 esta ubicado en el segundo subbloque triangular,
la segunda informacién de movimiento objetivo se utiliza para llevar a cabo una compensacion de movimiento en el
subbloque 3 para obtener el valor de prediccion. Para el subbloque 1, dado que el subbloque 1 no esta completamente
en el primer subbloque triangular ni completamente en el segundo subbloque triangular, se determina un primer valor
P1 de prediccion del subblogue 1 en funcién de la primera informacién de movimiento objetivo, y se determina un
segundo valor P2 de prediccién del subbloque 1 en funcion de la segunda informacién de movimiento objetivo.
Suponiendo que el primer coeficiente de ponderacién correspondiente a P1 es a (como, por ejemplo, 0,5) y el segundo
coeficiente de ponderacién correspondiente a P2 es b (como, por gjemplo, 0,5), se lleva a cabo una compensacion
ponderada en el subbloque 1 en funcién de P1, a, P2, y b. El valor de prediccién del subbloque 1 después de la
compensacion ponderada es igual a, por ejemplo, P1*a+P2*b. La compensacion de movimiento para el subbloque 4
es similar a la compensaciéon de movimiento para el subbloque 1, y no se repetira aqui.

Enfoque 2. El blogue actual se divide en una primera area de subblogue, una segunda area de subbloque y una tercera
area de subbloque, donde la primera area de subbloque esta ubicada en el primer subbloque triangular, la segunda area
de subbloque esta ubicada en el segundo subbloque triangular, y la distancia entre el centro de cada subbloque en la
tercera area de subbloque y la diagonal que separa el primer subbloque triangular del segundo subbloque triangular es
menor que un umbral preestablecido. La compensacién de movimiento se lleva a cabo en cada subbloque en la primera
area de subbloque en base a la primera informacién de movimiento objetivo del primer subbloque triangular, la
compensacion de movimiento se lleva a cabo en cada subbloque en la segunda area de subbloque en base a la segunda
informacién de movimiento objetivo del segundo subbloque triangular; y la compensacién ponderada se lleva a cabo en
cada subbloque en la tercera area de subbloque en base a la primera informacion de movimiento objetivo y la segunda

15



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ES 3013325 T3

informacién de movimiento objetivo. La compensacion ponderada puede incluir las etapas de: para cada subbloque en
la tercera area de subbloque, determinar un primer valor de prediccién del subbloque en base a la primera informacién
de movimiento objetivo, y determinar un segundo valor de prediccion del subbloque en base a la segunda informacion de
movimiento objetivo; en base al primer valor de prediccién, un primer coeficiente de ponderacién correspondiente al
primer valor de prediccién, el segundo valor de prediccién y un segundo coeficiente de ponderacién correspondiente al
segundo valor de prediccion, llevar a cabo una compensacion ponderada en el subbloque, en donde si el subbloque esta
ubicado o mayormente ubicado en el primer subbloque triangular, el primer coeficiente de ponderacién es mayor que el
segundo coeficiente de ponderacién; si el subbloque esta ubicado o mayormente ubicado en el segundo subbloque
triangular, el primer coeficiente de ponderacién es menor que el segundo coeficiente de ponderacion; si el subbloque esta
ubicado a lo largo de la diagonal que separa el primer subbloque triangular del segundo subbloque triangular, el primer
coeficiente de ponderacion es igual al segundo coeficiente de ponderacion.

Cada subbloque en la tercera area de subbloque puede ser un subbloque 1*1, es decir, un blogue de un solo pixel, o
un subbloque N*M, donde N puede ser mayor que o igual a 1, y M también puede ser mayor que o igual a 1.

Por ejemplo, con referencia a la FIG. 6B, el bloque actual puede dividirse en una primera area de subbloque, una
segunda area de subbloque y una tercera area de subbloque. La primera area de subbloque esta ubicada en el primer
subbloque triangular y, por lo tanto, la primera informacién de movimiento objetivo del primer subbloque triangular
puede usarse para llevar a cabo una compensacién de movimiento en cada subbloque en la primera area de subbloque
para obtener un valor de prediccion. La segunda area de subbloque esta ubicada en el segundo subbloque triangular y,
por lo tanto, la segunda informacién de movimiento objetivo del segundo subbloque triangular puede usarse para llevar
a cabo una compensaciéon de movimiento en cada subbloque en la segunda area de subbloque para obtener un valor de
prediccion. La tercera area de subbloque puede incluir subbloques etiquetados como 1, subbloques etiquetados como 2,
subbloques etiquetados como 4, subbloques etiquetados como 6 y subbloques etiquetados como 7.

Para cada subbloque etiquetado como 7, al que se hara referencia como subbloque 7 en lo sucesivo, se puede
determinar un primer valor P1 de prediccién del subbloque 7 en funcién de la primera informacién de movimiento
objetivo, y se puede determinar un segundo valor P2 de prediccion del subbloque 7 en funcion de la segunda
informacién de movimiento objetivo. Suponiendo que el primer coeficiente de ponderacién correspondiente a P1 es
"a", y el segundo coeficiente de ponderacioén correspondiente a P2 es "b", el valor de prediccion del subbloque 7
después de la compensacion ponderada puede ser igual a: P1*a+P2*b. Ademas, dado que el subbloque 7 esta ubicado
en el primer subbloque triangular, el primer coeficiente de ponderacion "a" es mayor que el segundo coeficiente de
ponderacién "b". Suponiendo que "a" es 7/8 y "b" es 1/8, el valor de prediccion del subbloque 7 después de la
compensacion ponderada es igual a P1*7/8+P2*1/8.

Para cada subbloque etiquetado como 6, denominado subbloque 6 en lo sucesivo, el proceso de compensacion
ponderada es similar al del subbloque 7. Dado que el subbloque 6 esta ubicado en el primer subbloque triangular, el
primer coeficiente de ponderacién "a" es mayor que el segundo coeficiente de ponderacién "b". Ademas, dado que el
subbloque 6 esta mas cerca de la segunda area del subbloque que el subbloque 7, el primer coeficiente de ponderacion
"a" del subbloque 6 puede ser menor que el primer coeficiente de ponderacion "a" del subbloque 7. Por ejemplo, el
primer coeficiente de ponderacién "a" del subbloque 6 es 6/8, el segundo coeficiente de ponderacién "b" es 2/8, y el
valor de prediccion del subbloque 6 después de la compensacion ponderada es igual a P1*6/8+P2*2/8.

Para cada subbloque etiquetado como 4, denominado subbloque 4 en lo sucesivo, el proceso de compensacion
ponderada es similar al del subbloque 7. Dado que el subbloque 4 esta ubicado a lo largo de la diagonal que separa
el primer subbloque triangular del segundo subbloque triangular, el primer coeficiente de ponderacion "a" es igual al
segundo coeficiente de ponderacion "b". Por ejemplo, "a" es 4/8, "b" es 4/8, y el valor de prediccién del subbloque 4
después de la compensacion ponderada es igual a P1*4/8+P2*4/8.

Para cada subbloque etiquetado como 2, al que se hara referencia como subbloque 2 en lo sucesivo, el proceso de
compensacion ponderada es similar al del subbloque 7. Dado que el subbloque 2 esta ubicado en el segundo
subbloque triangular, el primer coeficiente de ponderacién "a" es menor que el segundo coeficiente de ponderacion
"b". Por ejemplo, "a" es 2/8, "b" es 6/8, y el valor de prediccién del subbloque 2 después de la compensacion ponderada
es igual a P1*2/8+P2*6/8.

Para cada subbloque etiquetado como 1, denominado subbloque 1 en lo sucesivo, el proceso de compensacion de
ponderacién es similar al del subbloque 7. Dado que el subbloque 1 esta ubicado en el segundo subbloque triangular,
el primer coeficiente de ponderacion "a" es menor que el segundo coeficiente de ponderacién "b". Ademas, dado que
el subblogue 1 estd mas cerca de la segunda area del subbloque que el subbloque 2, el primer coeficiente de
ponderacién "a" del subbloque 1 puede ser menor que el primer coeficiente de ponderacién "a" del subbloque 2. Por
ejemplo, el primer coeficiente de ponderacion "a" del subbloque 1 es 1/8, y el segundo coeficiente de ponderacion "b"
es 7/8, y el valor de prediccion del subbloque 1 después de la compensacién ponderada es igual a P1*1/8+P2*7/8.

En el ejemplo anterior, la suma del primer coeficiente de ponderacién "a" y el segundo coeficiente de ponderacion "b"
de cada subbloque es igual a 1. Cuanto mas cerca esté el subbloque de la primera area de subbloque, mayor serd el
primer coeficiente de ponderacién "a" y menor seréa el segundo coeficiente de ponderacion "b". Cuanto mas cerca esté
el subbloque de la segunda area de subbloque, menor sera el primer coeficiente de ponderacién "a" y mayor sera el
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segundo coeficiente de ponderacion "b".

En un ejemplo, para los subbloques en la tercera area de subbloque, se puede configurar un primer conjunto de
coeficientes de ponderacién para los componentes de luma. Por ejemplo, a lo largo de la direccién desde la primera
area de subbloque hasta la segunda area de subbloque, el primer coeficiente de ponderacién “a” del componente de
luma de cada subbloque es, respectivamente, 7/8, 6/8, 4/8, 2/8, 1/8 en secuencia. Por ejemplo, con referencia a la
FIG. 6B, el primer coeficiente de ponderacién “a” del componente de luma del subbloque 7 es 7/8, el primer coeficiente
de ponderacién “a” del componente de luma del subbloque 6 es 6/8, el primer coeficiente de ponderacion “a” del
componente de luma del subbloque 4 es 4/8, el primer coeficiente de ponderacién “a” del componente de luma del
subbloque 2 es 2/8, y el primer coeficiente de ponderacién "a” del componente de luma del subbloque 1 es 1/8.

En otro ejemplo, para los subbloques en la tercera area de subbloques, se puede configurar un segundo conjunto de
coeficientes de ponderacién para los componentes de luma. Por ejemplo, a lo largo de la direccién desde la primera
area de subbloques hasta la segunda area de subbloques, el primer coeficiente de ponderacion "a" del componente
de luma de cada subbloque es respectivamente 7/8, 6/8, 5/8, 4/8, 3/8, 2/8, 1/8 en secuencia. Por ejemplo, con
referencia a la FIG. 6B, el primer coeficiente de ponderacion "a" del componente de luma del subbloque 7 es 7/8, el
primer coeficiente de ponderacién "a" del componente de luma del subbloque 6 es 6/8, el primer coeficiente de
ponderacién "a" del componente de luma del subbloque 5 (el subbloque 5 puede estar ubicado entre el subbloque 4 y
el subbloque 6, la FIG. 6B no muestra el subbloque 5) es 5/8, el primer coeficiente de ponderacién "a" del componente
de luma del subbloque 4 es 4/8, el primer coeficiente de ponderacion "a" del componente de luma del subbloque 3 (el
subbloque 3 puede estar ubicado entre el subbloque 2 y el subbloque 4, y el subbloque 3 no se muestra en la FIG.
6B) es 3/8, el primer coeficiente de ponderacion "a" del componente de luma del subbloque 2 es 2/8, y el primer
coeficiente de ponderacion "a" del componente de luma del subbloque 1 es 1/8. Para los componentes de luma
descritos anteriormente, el primer valor P1 de prediccién y el segundo valor P2 de prediccién son ambos los valores
de prediccion del componente de luma, y el valor P1*a+P2*b de prediccién después de la compensacion ponderada
también es el valor de prediccion del componente de luma.

En un ejemplo, para los subbloques en la tercera area de subbloques, se puede configurar un primer conjunto de
coeficientes de ponderacion para los componentes de croma. Por ejemplo, a lo largo de la direccién desde la primera
area de subbloques hasta la segunda area de subbloques, el primer coeficiente de ponderacion "a" del componente
de croma de cada subbloque es respectivamente 7/8, 4/8, 1/8 en secuencia. Por ejemplo, con referencia a la FIG. 6C,
el primer coeficiente de ponderacién "a" del componente de croma del subbloque 7 es 7/8, el primer coeficiente de
ponderacién "a" del componente de croma del subbloque 4 es 4/8, y el primer coeficiente de ponderacién "a" del
componente de croma del subbloque 1 es 1/8.

En otro ejemplo, para los subbloques en la tercera area de subbloques, se puede configurar un segundo conjunto de
coeficientes de ponderacion para los componentes de croma. Por ejemplo, a lo largo de la direccién desde la primera
area de subbloques hasta la segunda area de subbloques, el primer coeficiente de ponderacion "a" del componente
de croma de cada subbloque es respectivamente 6/8, 4/8 y 2/8 en secuencia. Por ejemplo, con referencia a la FIG.
6C, el primer coeficiente de ponderacion "a" del componente de croma del subbloque 7 es 6/8, el primer coeficiente
de ponderacién "a" del componente de croma del subbloque 4 es 4/8, y el primer coeficiente de ponderacién "a" del
componente de croma del subbloque 1 es 2/8. Para los componentes de croma, el primer valor P1 de prediccion y el
segundo valor P2 de prediccién son ambos los valores de prediccion del componente de croma, y el valor P1*a+P2*b
de prediccién después de la compensacion ponderada también es el valor de prediccion del componente de croma.

A continuacion se describiran algunos ejemplos del proceso de compensacién de movimiento.

Ejemplo 1. Para la compensacién de movimiento, el bloque actual se puede dividir en una primera area de subbloque,
una segunda area de subbloque y una tercera area de subbloque. La compensacién de movimiento se lleva a cabo
en cada subbloque en la primera area de subbloque en funcién de la primera informacién de movimiento objetivo del
primer subbloque triangular. La compensacién de movimiento se lleva a cabo en cada subbloque en la segunda &area
de subbloque en funcién de la segunda informacién de movimiento objetivo del segundo subbloque triangular. La
compensacion ponderada se lleva a cabo en cada subbloque en la tercera area de subbloque en funcién de la primera
informacién de movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento objetivo.

En un ejemplo, el bloque actual se puede dividir en multiples subbloques M*M (p. ej., M es 4). Para cada subbloque
M*M, si el subbloque no esta a lo largo de la diagonal que separa el primer subbloque triangular del segundo subbloque
triangular, se utiliza informacién de movimiento unidireccional para llevar a cabo la compensacién de movimiento en
el subblogue. En este caso, si el subbloque esta ubicado en el primer subbloque triangular, el subbloque se denomina
primera area de subbloques y la primera informacién de movimiento objetivo se utiliza para la compensacion de
movimiento; si el subbloque esta ubicado en el segundo subbloque triangular, el subbloque se denomina segunda
area de subbloques y la segunda informacién de movimiento objetivo se utiliza para la compensacién de movimiento.
Si el subbloque se encuentra alo largo de la diagonal que separa el primer subbloque triangular del segundo subbloque
triangular, el subbloque se denomina tercera area de subbloques, para la cual se pueden utilizar los dos tipos de
informacién de movimiento unidireccional (es decir, la primera informacién de movimiento objetivo y la segunda
informacién de movimiento objetivo) para llevar a cabo una compensacion ponderada. Para métodos de célculo de
ponderacion especificos, se puede hacer referencia a los ejemplos anteriores.
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Ejemplo 2. Para la compensacién de movimiento, el bloque actual se puede dividir en una primera area de subbloque,
una segunda area de subbloque y una tercera area de subbloque. La compensacién de movimiento se lleva a cabo
en cada subbloque en la primera area de subbloque en funcién de la primera informacién de movimiento objetivo del
primer subbloque triangular. La compensacién de movimiento se lleva a cabo en cada subbloque en la segunda area
de subbloque en funcion de la segunda informacién de movimiento objetivo del segundo subbloque triangular. En
funcion de la primera informacion de movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento objetivo, se lleva a
cabo una compensacion ponderada en cada subbloque en la tercera area de subbloque, donde solo se utiliza un
conjunto de coeficientes de ponderacién: los coeficientes de ponderacion utilizados para los componentes de luma:
{7/8, 6/8, 4/8, 2/8, 1/8}, el coeficiente de ponderacion utilizado para los componentes de croma: {7/8, 4/8, 1/8}. Para
métodos de calculo de ponderacioén especificos, se puede hacer referencia al ejemplo anterior.

Ejemplo 3: para la compensacién de movimiento, el bloque actual se puede dividir en una primera area de subbloque,
una segunda area de subbloque y una tercera area de subbloque. La compensaciéon de movimiento se lleva a cabo
en cada subbloque en la primera area de subbloque en base a la primera informacién de movimiento objetivo del
primer subbloque triangular. La compensacion de movimiento se lleva a cabo en cada subbloque en la segunda area
de subbloque en base a la segunda informaciéon de movimiento objetivo del segundo subbloque triangular. En base a
la primera informacion de movimiento objetivo y la segunda informacion de movimiento objetivo, se lleva a cabo una
compensacion ponderada en cada subbloque en la tercera area de subbloque, donde solo se puede configurar un
conjunto de coeficientes de ponderacién para la compensacién ponderada. Por ejemplo, los coeficientes de
ponderacién para el componente de luma se configuran de la siguiente manera: {7/8, 6/8, 5/8, 4/8, 3/8, 2/8, 1/8}, y el
coeficiente de ponderacién para el componente de croma se configura de la siguiente manera: {6/8, 4/8, 2/8}. Para
métodos de ponderacion especificos, es preciso remitirse al ejemplo anterior.

Enfoque 3. El bloque actual se divide en una primera area de subbloque, una segunda area de subbloque y una tercera
area de subbloque, donde la primera area de subbloque esta ubicada en el primer subbloque triangular, y la segunda
area de subbloque esta ubicada en el segundo subbloque triangular, la distancia entre el centro de cada subbloque
en la tercera area de subbloque y la linea diagonal que separa el primer subbloque triangular del segundo subbloque
triangular es menor que un umbral preestablecido. La compensacion de movimiento se lleva a cabo en cada subbloque
en la primera area de subbloque en funcién de la primera informacién de movimiento objetivo. La compensacion de
movimiento se lleva a cabo en cada subbloque en la segunda area de subbloque en funcién de la segunda informacién
de movimiento objetivo. La compensacion de movimiento se lleva a cabo en cada subbloque en la tercera area de
subbloque en funcién de la primera informacion de movimiento objetivo o la segunda informacién de movimiento objetivo.

Por ejemplo, si la informacién de tamario del bloque actual satisface una primera condicién (por ejemplo, el ancho del
bloque actual es mayor que o igual a la altura del bloque actual), se lleva a cabo una compensacion de movimiento en
cada subbloque en la tercera area de subbloques en funcidén de la primera informacién de movimiento objetivo; si la
informacién de tamafio del bloque actual satisface una segunda condicion (por ejemplo, el ancho del bloque actual es
menor que la altura del bloque actual), se lleva a cabo una compensacion de movimiento en cada subbloque en la
tercera area de subbloques en funcién de la segunda informacién de movimiento objetivo. Sin embargo, lo anterior es
solo un ejemplo, y también se pueden utilizar otros métodos para determinar si se debe llevar a cabo una
compensacion de movimiento en funcién de la primera informacién de movimiento objetivo o de la segunda informacion
de movimiento objetivo.

Cada subbloque en la tercera area de subbloques puede ser un subbloque 1*1, es decir, un bloque de un solo pixel, o
puede ser un subbloque N*M, donde N puede ser mayor que o igual a 1, y M también puede ser mayor que o igual a 1.

En este ejemplo, para la tercera area de subbloques, en lugar de utilizar tanto la primera informacién de movimiento
objetivo como la segunda informacién de movimiento objetivo, se utiliza la primera informacién de movimiento objetivo
o la segunda informacién de movimiento objetivo para la compensacién de movimiento en cada subbloque en la tercera
area de subbloques. Es decir, no hay subbloques que deban someterse a compensaciéon de movimiento utilizando
prediccion bidireccional, por lo cual no se requiere compensacion ponderada.

En cuanto a si se debe utilizar la primera informacién de movimiento objetivo o la segunda informacion de movimiento
objetivo para llevar a cabo la compensacién de movimiento en cada subbloque en la tercera area de subbloques, se
puede determinar de cualquiera de las siguientes maneras: (1) utilizando la primera informacion de movimiento objetivo
por defecto para llevar a cabo la compensacion de movimiento en cada subbloque en la tercera area de subbloques; (2)
utilizando la segunda informacién de movimiento objetivo por defecto para llevar a cabo la compensacion de movimiento
en la tercera area de subbloques; (3) determinando en funcién del tamafio del bloque actual. Por ejemplo, si el ancho del
blogue actual es mayor que o igual a la altura del bloque actual, se utiliza la primera informacion de movimiento objetivo
para llevar a cabo la compensacion de movimiento en cada subbloque en la tercera area de subbloques; si el ancho del
blogue actual es menor que la altura del bloque actual, se utiliza la segunda informacién de movimiento objetivo para
llevar a cabo la compensacién de movimiento en cada subblogue en la tercera area de subbloques.

Implementacién 9

El codificador de video determina primero si el bloque actual satisface condiciones especificas para habilitar el modo
de particion geométrica con particién triangular. En caso negativo, se decide no utilizar el modo de particién geométrica
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con particion triangular, sino utilizar otro modo. En caso positivo, el codificador de video puede habilitar el modo de
particion geométrica con particién triangular de forma predeterminada, o el codificador de video puede determinar si
habilitar el modo de particion geométrica con particién triangular. Si el codificador de video habilita el modo de particién
geométrica con particién triangular de forma predeterminada o decide habilitar el modo de particion geométrica con
particion triangular, el codificador de video lleva a cabo la operacion de particionar el bloque actual en subblogues
triangulares y otras operaciones posteriores en los ejemplos relacionados de mas arriba; de lo contrario, estas
operaciones no se llevan a cabo.

Para determinar si habilitar el modo de particion geométrica con particion triangular, el codificador de video puede
determinar el costo de distorsion de tasa correspondiente al modo de particion geométrica con particion triangular. Si
el costo de distorsion de tasa correspondiente al modo de particion geométrica con particién triangular es menor que
el costo de distorsion de tasa correspondiente a cada uno de los otros modos, se puede determinar habilitar el modo
de particidn geométrica con particidn triangular; de lo contrario, se puede determinar no habilitar el modo de particion
geométrica con particion triangular.

En consecuencia, el flujo de bits codificado enviado por el codificador de video al decodificador puede llevar una
séptima informacién de indicacion, donde la séptima informacién de indicacion especifica que el modo de particion
geométrica con particion triangular esta habilitado.

El decodificador de video determina primero si el bloque actual satisface las condiciones especificas para habilitar el
modo de particion geométrica con particion triangular. Sino es asi, se decide no utilizar el modo de particion geométrica
con particién triangular, sino utilizar otro modo. Si es asi, el decodificador de video puede habilitar el modo de particién
geométrica con particion triangular de forma predeterminada, o el decodificador de video se configura para derivar el
flujo de bits codificado del codificador. Si el flujo de bits codificado lleva la séptima informacién de indicacion, se puede
determinar que se habilite el modo de particién geométrica con particion triangular; de lo contrario, se puede determinar
que no se habilite el modo de particién geométrica con particion triangular. Si el decodificador de video habilita el modo
de particiébn geométrica con particién triangular de forma predeterminada o decide habilitar el modo de particion
geométrica con particién triangular, el decodificador de video lleva a cabo la operacién de particién del bloque actual
en subbloques triangulares y otras operaciones posteriores en los ejemplos relacionados de mas arriba; de lo contrario,
estas operaciones no se llevan a cabo.

Implementacion 10

El codificador de video/decodificador de video también puede almacenar la primera informaciéon de movimiento
objetivo y la segunda informacién de movimiento objetivo de la siguiente manera. Si el bloque candidato
correspondiente a la primera informacién de movimiento objetivo es un bloque de prediccion unidireccional, la primera
informacién de movimiento objetivo se almacena para el primer subbloque triangular;, si el bloque candidato
correspondiente a la primera informacién de movimiento objetivo es un bloque de prediccion bidireccional, la primera
informacién de movimiento objetivo y la tercera informacién de movimiento objetivo se almacenan para el primer
subbloque triangular, y la tercera informacién de movimiento objetivo es otra informacién de movimiento del bloque de
prediccion bidireccional. Si el bloque candidato correspondiente a la segunda informacién de movimiento objetivo es
un bloque de prediccién unidireccional, la segunda informacién de movimiento objetivo se almacena para el segundo
subbloque triangular; si el bloque candidato correspondiente a la segunda informacién de movimiento objetivo es un
bloque de prediccién bidireccional, la segunda informacién de movimiento objetivo y la cuarta informacion de
movimiento objetivo se almacenan para el segundo subbloque triangular, y la cuarta informacién de movimiento
objetivo es otra informacién de movimiento del bloque de prediccion bidireccional.

Por ejemplo, para la primera area de subbloque, si la primera informacién de movimiento objetivo de la primera area
de subbloque es MV1, y MV1 proviene de un blogque R1 de prediccion unidireccional, es decir, el bloque de R1
prediccion unidireccional es un blogue candidato del bloque actual, y la lista de informacién de movimiento incluye la
informacién de movimiento MV1 del bloque R1 de prediccién unidireccional, y MV1 se selecciona como la primera
informacién de movimiento objetivo de la primera area de subbloque, entonces MV1 se almacena para la primera area
de subbloque, como se muestra en la FIG. 7A. Para la segunda area de subbloque, si la segunda informacion de
movimiento objetivo de la segunda &rea de subbloque es MV2, y MV2 proviene de un bloque R2 de prediccion
unidireccional, es decir, el bloque R2 de prediccion unidireccional es un bloque candidato del bloque actual, y la lista
de informacion de movimiento incluye la informacién de movimiento MV2 del bloque R2 de prediccioén unidireccional,
y MV2 se selecciona como la segunda informacién de movimiento objetivo de la segunda area de subbloque, entonces
MV2 se almacena para la segunda area de subbloque, como se muestra en la FIG. 7A.

A modo de otro ejemplo, para la primera area de subbloque, si la primera informacion de movimiento objetivo de la
primera area de subbloque es MV1, y MV1 proviene de un bloque R3 de prediccion bidireccional, es decir, el bloque
R3 de prediccion bidireccional es un bloque candidato del bloque actual, y la lista de informacién de movimiento incluye
la informacién de movimiento MV1 y MV2 del bloque R3 de prediccion bidireccional, y MV1 se selecciona como la
primera informaciéon de movimiento objetivo de la primera area de subbloque, entonces MV1 y MV2, en lugar de solo
M1, se almacenan para la primera area de subbloque, como se muestra en la FIG. 7B. Para la segunda area de
subbloques, si la segunda informacion de movimiento objetivo de la segunda area de subbloques es MV3, y MV3
proviene de un bloque R4 de prediccion bidireccional, es decir, el bloque R4 de prediccion bidireccional es un bloque
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candidato del bloque actual, y la lista de informacion de movimiento incluye la informacién de movimiento MV3 y MV4
del bloque R4 de prediccion bidireccional, y MV3 se selecciona como la segunda informacién de movimiento objetivo
de la segunda area de subbloques, entonces MV3 y MV4, en lugar de solo MV3, se almacenan para la segunda area
de subbloques, como se muestra en la FIG. 7B.

En los ejemplos anteriores, como se muestra en las FIGS. 7Ay 7B, la informacién de movimiento se puede almacenar
en una unidad de 4*4.

Implementacién 11

Este ejemplo de la presente descripcién provee un decodificador de video. La FIG. 8 es un diagrama de bloques
esquematico del decodificador de video. Con referencia a la FIG. 8, el decodificador de video puede incluir un
procesador 81 y un medio 82 de almacenamiento legible por maquina. El medio 82 de almacenamiento legible por
maquina almacena instrucciones ejecutables por maquina que pueden ser invocadas por el procesador 81. Cuando el
procesador 81 invoca las instrucciones ejecutables por maquina, el procesador 81 esta configurado para llevar a cabo
el método de decodificacion de video segun los ejemplos relacionados anteriores de la presente descripcién.

El ejemplo de la presente descripcion también provee un codificador de video. La FIG. 9 es un diagrama de blogues
esquematico del codificador de video. Con referencia a la FIG. 9, el codificador de video puede incluir un procesador
91 y un medio 92 de almacenamiento legible por maquina. El medio 92 de almacenamiento legible por maquina
almacena instrucciones ejecutables por maquina que pueden ser invocadas por el procesador 91. Cuando el
procesador 91 invoca las instrucciones ejecutables por maquina, el procesador 91 esta configurado para llevar a cabo
el método de codificacion de video segin los ejemplos relacionados de mas arriba de la presente descripcion.

Un ejemplo de la presente descripcion también provee un medio de almacenamiento legible por maquina, que
almacena instrucciones de ordenador, y cuando las instrucciones de ordenador son ejecutadas por un procesador, el
procesador puede implementar el método de codificacién/decodificacion de video de los ejemplos anteriores.

El medio de almacenamiento legible por maquina puede ser un dispositivo de almacenamiento electronico, magnético,
optico u otro dispositivo de almacenamiento fisico, y puede contener o almacenar informacién como, por ejemplo,
instrucciones ejecutables, datos, etc. Por ejemplo, el medio de almacenamiento legible por maquina puede incluir
memoria no permanente (por ejemplo, RAM (memoria de acceso aleatorio, RAM, por sus siglas en inglés)), memoria
permanente (por ejemplo, memoria flash, unidad de almacenamiento (como, por ejemplo, unidad de disco duro),
unidad de estado s6lido, almacenamiento optico (por ejemplo, CD-ROM (memoria de solo lectura de disco compacto,
CD-ROM, por sus siglas en inglés), DVD (disco versatil digital), etc.) o una combinacién de los mismos.

Los sistemas, aparatos, médulos o unidades ilustrados en los ejemplos anteriores pueden implementarse mediante
chips o entidades de ordenador, o implementarse mediante productos con ciertas funciones. Un dispositivo de
implementacion tipico es un dispositivo electrénico, que incluye, entre otros: un ordenador personal, un ordenador
portatil, una tableta, un teléfono celular, una cadmara, un teléfono inteligente, un asistente digital personal, un
reproductor multimedia, un dispositivo de navegacion, un dispositivo de recepcion y envio de correo electrdnico, una
consola de juegos, un dispositivo ponible, o cualquier combinacién de los mismos.

Para facilitar la descripcion, al describir el aparato anterior, las funciones se dividen en varias unidades. Sin embargo,
al implementar la presente descripcién, las funciones de cada unidad pueden implementarse en uno o0 mas programas
y/0 hardware.

Las personas con experiencia en la técnica deben entender que los ejemplos de la presente descripcién pueden
proveerse como métodos, sistemas o productos de programas informaticos. Por lo tanto, la presente descripcién puede
adoptar la forma de una implementacién pura de hardware, una implementacién pura de software o una
implementacion que combina software y hardware.

La presente descripcion se describe con referencia a diagramas de flujo y/o diagramas de bloques de métodos,
dispositivos (sistemas) y productos de programas informaticos segun los ejemplos de la presente descripcion. Debe
entenderse que cada proceso y/o bloque en el diagrama de flujo y/o diagrama de bloques puede implementarse
mediante instrucciones de programas informaticos. Estas instrucciones de programas informaticos pueden proveerse
al procesador de un ordenador de proposito general, un ordenador de proposito especial, un procesador integrado u
otro dispositivo de procesamiento de datos programable, de modo que las instrucciones de programas informaticos
sean ejecutadas por el procesador para generar un dispositivo para implementar funciones especificadas en uno o
mas procesos en el diagrama de flujo y/o en uno o mas bloques en el diagrama de bloques.

Las descripciones anteriores son solo algunos ejemplos de la presente descripcion y no se utilizan para limitar la
presente descripcion. Para las personas con experiencia en la técnica, la presente descripcién puede tener varias
modificaciones y cambios. Cualquier modificacién, reemplazo equivalente, mejora, etc., llevada a cabo dentro del
principio de la presente descripcion se incluira en el alcance de las reivindicaciones de la presente descripcion.
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REIVINDICACIONES
1. Un método de decodificacion, que comprende:

cuando un bloque actual satisface condiciones especificas para habilitar un modo de particion geométrica con
particion triangular y se determina que se habilita el modo de particidn geométrica con particion triangular, llevar a
cabo las siguientes etapas:

obtener la primera informaciéon de movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento objetivo del
bloque actual, en donde la primera informacién de movimiento objetivo es diferente de la segunda informacién
de movimiento objetivo; la primera informaciéon de movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento
objetivo son respectivamente informacién de movimiento de un primer subbloque triangular y un segundo
subbloque triangular obtenidos al particionar el bloque actual; y

llevar a cabo un proceso de decodificacion en el bloque actual en base a la primera informacién de movimiento
objetivo y la segunda informacion de movimiento objetivo;

en donde si el bloque actual satisface las condiciones especificas para habilitar el modo de particion geométrica
con particién triangular se determina: determinando si un tipo de un segmento actual donde se encuentra el bloque
actual, un modo de informacién de movimiento del blogue actual y la informacién de tamafio del bloque actual
satisfacen las condiciones especificas;

en donde la realizacién de un proceso de decodificacion en el bloque actual en base a la primera informacién de
movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento objetivo, comprende:

llevar a cabo una compensacién de movimiento en el bloque actual en base a la primera informacién de
movimiento objetivo y la segunda informacion de movimiento objetivo para obtener un valor de prediccion del
bloque actual;

en donde el valor de prediccién del bloque actual comprende al menos un valor de prediccion de una primera
area de subbloque, un valor de prediccion de una segunda area de subbloque y un valor de prediccién de una
tercera area de subbloque;

en donde el valor de prediccion de la primera area de subbloque se obtiene llevando a cabo una compensacion
de movimiento en la primera area de subbloque en base a la primera informacién de movimiento objetivo, el
valor de prediccién de la segunda area de subbloque se obtiene llevando a cabo una compensacion de
movimiento en la segunda area de subbloque en base a la segunda informacién de movimiento objetivo, y €l
valor de prediccion de la tercera area de subbloque se obtiene llevando a cabo una compensacién ponderada
en la tercera area de subbloque en base a la primera informacién de movimiento objetivo y la segunda
informacidén de movimiento objetivo; y

en donde el valor de prediccion de la tercera area de subbloque comprende valores de prediccion de todos los
subbloques en la tercera area de subbloque, y cada subbloque en la tercera area de subbloque es un bloque
de pixeles de 1*1,

obtener el valor de prediccion de la tercera area de subbloque llevando a cabo una compensacion ponderada
en la tercera area de subbloques en funcion de la primera informacién de movimiento objetivo y la segunda
informacién de movimiento objetivo, comprende:

para cada subbloque en la tercera area de subbloque,

determinar un primer valor de prediccién del subbloque en funcién de la primera informacion de
movimiento objetivo;

determinar un segundo valor de prediccion del subbloque en funcién de la segunda informacién de
movimiento objetivo; y

obtener un valor de prediccion ponderado del subbloque en funcion del primer valor de prediccion, un
primer coeficiente de ponderacion correspondiente al primer valor de prediccion, el segundo valor de
prediccion y un segundo coeficiente de ponderacién correspondiente al segundo valor de prediccion,

en donde el valor de prediccién ponderado del subbloque es P1*a+P2*b cuando el primer valor de
prediccion es P1, el segundo valor de prediccion es P2, el primer coeficiente de ponderacién es a y el
segundo coeficiente de ponderacion es b,

en donde un conjunto de valores del primer coeficiente de ponderacién para un componente de luma de
cada subbloque en la tercera area de subbloque es {7/8, 6/8, 5/8, 4/8, 3/8, 2/8, 1/8}.

2. El método de decodificacion segun la reivindicacién 1, en donde
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cuando el bloque actual satisface las condiciones especificas para habilitar un modo de particion geométrica con
particion triangular y se determina habilitar el modo de particion geométrica con particion triangular, las etapas
ejecutadas comprenden ademas: particionar el bloque actual en el primer subbloque triangular y el segundo subbloque
triangular basandose en un método de particién indicado por la informacién de indicacion.

3. El método de decodificaciéon segin la reivindicacion 2, en donde la particién del bloque actual en un primer
subbloque triangular y un segundo subbloque triangular basandose en un método de particién indicado por la
informacién de indicacién, comprende:

particionar el blogue actual en el primer subbloque triangular y el segundo subbloque triangular con un primer
método diagonal cuando el método de particién indicado por la informacién de indicacion especifica que el bloque
actual puede ser particionado con el primer método diagonal; o

particionar el bloque actual en el primer subbloque triangular y el segundo subbloque triangular con un segundo
método diagonal cuando el método de particién indicado por la informacién de indicacion especifica que el bloque
actual puede ser particionado con el segundo método diagonal.

4. El método de decodificacién segun la reivindicacion 1, en donde cada subbloque de la tercera area de subbloque
comprende un componente de luma;

para el componente de luma,

el primer valor de prediccion es un valor de prediccién del componente de luma determinado en funcion de la
primera informacién de movimiento del objetivo,

el segundo valor de prediccion es un valor de prediccion del componente de luma determinado en funcién de la
segunda informacién de movimiento del objetivo, y

el valor de prediccién ponderado del subbloque es un valor de predicciéon ponderado del componente de luma.

5. El método de decodificacién segun la reivindicacion 1, en donde cada subbloque en la tercera area de subbloque
comprende un componente de croma;

para el componente de croma,

el primer valor de prediccion es un valor de prediccién del componente de croma determinado en base a la primera
informacién de movimiento objetivo,

el segundo valor de prediccion es un valor de prediccién del componente de croma determinado en base a la
segunda informacién de movimiento objetivo, y

el valor de prediccién ponderado del subbloque es un valor de prediccién ponderado del componente de croma
que se determina en base al primer valor de prediccién, el segundo valor de prediccién, el primer coeficiente de
ponderacién y el segundo coeficiente de ponderacién.

6. El método de decodificacion segin la reivindicaciéon 2, en donde para cada subbloque en la tercera area de
subbloque,

cuando el subbloque esta ubicado en el primer subbloque triangular, el primer coeficiente de ponderacién es mayor
que el segundo coeficiente de ponderacién;

cuando el subbloque esta ubicado en el segundo subbloque triangular, el primer coeficiente de ponderacion es
menor que el segundo coeficiente de ponderacion;

cuando el subbloque esta ubicado a lo largo de una linea de particién, el primer coeficiente de ponderacion es igual
al segundo coeficiente de ponderacién.

7. El método de decodificacion segun la reivindicacion 1, que comprende ademas:
para el bloque actual, almacenar informacién de movimiento en una unidad de bloque de 4*4;

en donde para la primera area de subbloque, si se selecciona MV1 como la primera informacién de movimiento
objetivo, almacenar MV1 para la primera area de subbloque, en donde MV1 procede de un bloque de prediccién
unidireccional y una lista candidata del bloque actual comprende MV1,

para la segunda area de subbloque, si se selecciona MV2 como la segunda informacién de movimiento objetivo,
almacenar MV2 para la segunda area de subbloque, en donde MV2 procede de un bloque de prediccion
unidireccional y la lista candidata comprende MV2.

8. El método de decodificacion segun la reivindicacién 1, en donde la obtencién de la primera informacion de
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movimiento objetivo y la segunda informacion de movimiento objetivo del bloque actual comprende:

construir una lista candidata que comprende una pluralidad de informacién de movimiento candidata;

seleccionar una informacion de movimiento candidata de la lista candidata como la primera informacién de
movimiento objetivo; y

seleccionar otra informacion de movimiento candidata de la lista candidata como la segunda informacion de
movimiento objetivo;

o}
construir una lista candidata que comprende una pluralidad de informacidn de movimiento candidata;

seleccionar, segun un valor de indice indicado por la tercera informacioén de indicacién, informacion de movimiento
candidata correspondiente al valor de indice de la lista candidata, y utilizar la informacién de movimiento candidata
seleccionada como la primera informacion de movimiento objetivo; y

seleccionar, segun un valor de indice indicado por la cuarta informacién de indicacién, informacion de movimiento
candidata correspondiente al valor de indice de la lista candidata, y utilizar la informacién de movimiento candidata
seleccionada como la segunda informacién de movimiento objetivo.

9. Un método de codificacion, que comprende:

cuando un bloque actual satisface condiciones especificas para habilitar un modo de particion geométrica con
particion triangular y se determina que se habilita el modo de particidn geométrica con particion triangular, llevar a
cabo las siguientes etapas:

obtener la primera informaciéon de movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento objetivo del
blogue actual, en donde la primera informacién de movimiento objetivo es diferente de la segunda informacion
de movimiento objetivo; la primera informacidén de movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento
objetivo son respectivamente informacién de movimiento de un primer subbloque triangular y un segundo
subbloque triangular obtenidos al particionar el bloque actual; y

llevar a cabo un proceso de codificacién en el bloque actual en base a la primera informacién de movimiento
objetivo y la segunda informacion de movimiento objetivo;

en donde si el bloque actual satisface las condiciones especificas para habilitar el modo de particion geométrica
con particién triangular se determina: determinando si un tipo de un segmento actual donde se encuentra el bloque
actual, un modo de informacién de movimiento del blogue actual y la informacién de tamafio del bloque actual
satisfacen las condiciones especificas;

en donde la realizacion de un proceso de codificacion en el bloque actual en base a la primera informacioén de
movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento objetivo, comprende:

llevar a cabo una compensacion de movimiento en el bloque actual en base a la primera informacién de
movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento objetivo para obtener un valor de prediccién
del bloque actual,

en donde el valor de prediccién del bloque actual comprende al menos un valor de prediccién de una primera
area de subbloque, un valor de prediccion de una segunda area de subbloque y un valor de prediccién de
una tercera area de subbloque;

en donde el valor de prediccion de la primera area de subbloque se obtiene llevando a cabo una
compensaciéon de movimiento en la primera area de subbloque en base a la primera informacién de
movimiento objetivo, el valor de prediccién de la segunda area de subbloque se obtiene llevando a cabo
una compensacioén de movimiento en la segunda area de subbloque en base a la segunda informacién de
movimiento objetivo, y el valor de prediccion de la tercera area de subbloque se obtiene llevando a cabo
una compensacién ponderada en la tercera area de subbloque en base a la primera informacién de
movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento objetivo; y

en donde el valor de prediccién de la tercera area de subbloque comprende valores de prediccion de todos
los subbloques en la tercera area de subbloque, y cada subbloque en la tercera area de subbloque es un
bloque de pixeles de 1*1,

obtener el valor de prediccién de la tercera area de subbloque llevando a cabo una compensacion
ponderada en la tercera area de subbloque en funcién de la primera informacién de movimiento objetivo y
la segunda informacién de movimiento objetivo, comprende:
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para cada subbloque en la tercera area de subbloque,

determinar un primer valor de prediccion del subbloque en funcién de la primera informacién de
movimiento objetivo;

determinar un segundo valor de prediccion del subbloque en funcién de la segunda informacién de
movimiento objetivo; y

obtener un valor de prediccién ponderado del subbloque basandose en el primer valor de prediccion,
un primer coeficiente de ponderacion correspondiente al primer valor de prediccion, el segundo valor
de prediccién y un segundo coeficiente de ponderacion correspondiente al segundo valor de
prediccion,

en donde el valor de prediccion ponderado del subbloque es P1*a+P2*b cuando el primer valor de
prediccion es P1, el segundo valor de prediccion es P2, el primer coeficiente de ponderacion es a y el
segundo coeficiente de ponderacion es b,

en donde un conjunto de valores del primer coeficiente de ponderacién para un componente de luma de
cada subbloque en la tercera area de subbloque es {7/8, 6/8, 5/8, 4/8, 3/8, 2/8, 1/8}.

10. Un dispositivo de decodificacién, que comprende un procesador y un medio de almacenamiento legible por
maquina, en donde el medio de almacenamiento legible por maquina almacena instrucciones ejecutables por magquina
que son invocadas por el procesador; cuando el procesador invoca las instrucciones, el procesador esta configurado
para:

cuando un bloque actual satisface condiciones especificas para habilitar un modo de particion geométrica con
particion triangular y se determina que se habilita el modo de particidon geométrica con particion triangular, llevar a
cabo las siguientes etapas:

obtener la primera informaciéon de movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento objetivo del
blogue actual, en donde la primera informacién de movimiento objetivo es diferente de la segunda informacién
de movimiento objetivo; la primera informacidén de movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento
objetivo son respectivamente informacién de movimiento de un primer subbloque triangular y un segundo
subbloque triangular obtenidos al particionar el bloque actual; y

llevar a cabo un proceso de decodificacién en el bloque actual en funcién de la primera informacién de
movimiento objetivo y la segunda informacion de movimiento objetivo;

en donde si el bloque actual satisface las condiciones especificas para habilitar el modo de particion geométrica
con particién triangular se determina: determinando si un tipo de un segmento actual donde se encuentra el
bloque actual, un modo de informacion de movimiento del bloque actual y la informacién de tamafio del bloque
actual satisfacen las condiciones especificas;

en donde la realizacién de un proceso de decodificacion en el bloque actual en base a la primera informacion
de movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento objetivo, comprende:

llevar a cabo una compensacion de movimiento en el bloque actual en base a la primera informacién de
movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento objetivo para obtener un valor de prediccién
del bloque actual,

en donde el valor de prediccién del bloque actual comprende al menos un valor de prediccién de una primera
area de subbloque, un valor de prediccion de una segunda area de subbloque y un valor de prediccién de
una tercera area de subbloque;

en donde el valor de prediccion de la primera area de subbloque se obtiene llevando a cabo una
compensacion de movimiento en la primera area de subbloque en base a la primera informacién de
movimiento objetivo, el valor de prediccién de la segunda area de subbloque se obtiene llevando a cabo
una compensacién de movimiento en la segunda area de subbloque en base a la segunda informacién de
movimiento objetivo, y el valor de prediccion de la tercera area de subbloque se obtiene llevando a cabo
una compensacién ponderada en la tercera area de subbloque en base a la primera informacién de
movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento objetivo; y

en donde el valor de prediccién de la tercera area de subbloque comprende valores de prediccion de todos
los subbloques en la tercera area de subbloque, y cada subbloque en la tercera area de subbloque es un
bloque de pixeles de 1*1,

obtener el valor de prediccién de la tercera area de subbloque llevando a cabo una compensacion
ponderada en la tercera area de subbloque en base a la primera informacién de movimiento objetivo y la
segunda informacion de movimiento objetivo, comprende:
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para cada subbloque en la tercera area de subbloque,

determinar un primer valor de predicciéon del subbloque en base a la primera informacién de
movimiento objetivo;

determinar un segundo valor de prediccion del subbloque en base a la segunda informacién de
movimiento del objetivo; y

obtener un valor de prediccién ponderado del subbloque en base al primer valor de prediccién, un
primer coeficiente de ponderacién correspondiente al primer valor de prediccién, el segundo valor
de prediccién y un segundo coeficiente de ponderacion correspondiente al segundo valor de
prediccion,

en donde el valor de prediccion ponderado del subbloque es P1*a+P2*b cuando el primer valor de
prediccion es P1, el segundo valor de prediccion es P2, el primer coeficiente de ponderacion es a y el
segundo coeficiente de ponderacion es b,

donde un conjunto de valores del primer coeficiente de ponderacién para un componente de luma de
cada subbloque en la tercera area de subbloque es {7/8, 6/8, 5/8, 4/8, 3/8, 2/8, 1/8}.

11. Un dispositivo de codificacion, que comprende:

un procesador y un medio de almacenamiento legible por maquina, en donde el medio de almacenamiento legible
por maquina almacena instrucciones ejecutables por maquina que son invocadas por el procesador; cuando el
procesador invoca las instrucciones, el procesador esta configurado para: cuando un blogue actual satisface
condiciones especificas para habilitar un modo de particion geométrica con particion triangular y se determina que
se habilita el modo de particion geométrica con particion triangular, llevar a cabo las siguientes etapas:

obtener la primera informaciéon de movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento objetivo del
blogue actual, en donde la primera informacién de movimiento objetivo es diferente de la segunda informacién
de movimiento objetivo; la primera informacidén de movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento
objetivo son respectivamente informacién de movimiento de un primer subbloque triangular y un segundo
subbloque triangular obtenidos al particionar el bloque actual; y

llevar a cabo un proceso de codificacion en el bloque actual en funcién de la primera informacién de movimiento
objetivo y la segunda informacion de movimiento objetivo;

en donde si el bloque actual satisface las condiciones especificas para habilitar el modo de particion geométrica
con particién triangular se determina: determinando si un tipo de un segmento actual donde se encuentra el
bloque actual, un modo de informacion de movimiento del bloque actual y la informacién de tamafio del bloque
actual satisfacen las condiciones especificas;

en donde la realizacion de un proceso de codificacién en el bloque actual basado en la primera informacioén de
movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento objetivo, comprende:

llevar a cabo una compensacién de movimiento en el bloque actual basada en la primera informacién de
movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento objetivo para obtener un valor de prediccién
del bloque actual,

en donde el valor de prediccién del bloque actual comprende al menos un valor de prediccién de una primera
area de subbloque, un valor de prediccion de una segunda area de subbloque y un valor de prediccién de
una tercera area de subbloque;

en donde el valor de prediccion de la primera area de subbloque se obtiene llevando a cabo una
compensacion de movimiento en la primera area de subbloque en base a la primera informacién de
movimiento objetivo, el valor de prediccién de la segunda area de subbloque se obtiene llevando a cabo
una compensacién de movimiento en la segunda area de subbloque en base a la segunda informacién de
movimiento objetivo, y el valor de prediccion de la tercera area de subbloque se obtiene llevando a cabo
una compensacién ponderada en la tercera area de subbloque en base a la primera informacién de
movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento objetivo; y

en donde el valor de prediccién de la tercera area de subbloque comprende valores de prediccion de todos
los subbloques en la tercera area de subbloque, y cada subbloque en la tercera area de subbloque es un
bloque de pixeles de 1*1,

obtener el valor de prediccién de la tercera area de subbloque llevando a cabo una compensacion
ponderada en la tercera area de subbloque en base a la primera informacién de movimiento objetivo y la
segunda informacion de movimiento objetivo, comprende:
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para cada subbloque en la tercera area de subbloque,

determinar un primer valor de prediccion del subbloque en base a la primera informacién de
movimiento objetivo;

determinar un segundo valor de prediccion del subbloque en base a la segunda informaciéon de
movimiento del objetivo; y

obtener un valor de prediccion ponderado del subbloque en base al primer valor de prediccién, un
primer coeficiente de ponderacién correspondiente al primer valor de prediccién, el segundo valor
de prediccién y un segundo coeficiente de ponderacién correspondiente al segundo valor de
prediccion,

en donde el valor de prediccion ponderado del subbloque es P1*a+P2*b cuando el primer valor de
prediccion es P1, el segundo valor de prediccion es P2, el primer coeficiente de ponderacion es a y el
segundo coeficiente de ponderacion es b,

en donde un conjunto de valores del primer coeficiente de ponderacién para un componente de luma de
cada subbloque en la tercera area de subbloque es {7/8, 6/8, 5/8, 4/8, 3/8, 2/8, 1/8}.

12. Un decodificador, configurado para:

cuando un bloque actual satisface condiciones especificas para habilitar un modo de particion geométrica con
particion triangular y se determina habilitar el modo de particion geométrica con particion triangular, llevar a cabo
las siguientes etapas:
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obtener la primera informaciéon de movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento objetivo del
bloque actual, en donde la primera informacién de movimiento objetivo es diferente de la segunda informacién
de movimiento objetivo; la primera informacidén de movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento
objetivo son respectivamente informacién de movimiento de un primer subbloque triangular y un segundo
subbloque triangular obtenidos al particionar el bloque actual; y

llevar a cabo un proceso de decodificacion en el bloque actual en base a la primera informacién de movimiento
objetivo y la segunda informacion de movimiento objetivo;

en donde si el bloque actual satisface las condiciones especificas para habilitar el modo de particion geométrica
con particién triangular se determina: determinando si un tipo de un segmento actual donde se encuentra el
bloque actual, un modo de informacion de movimiento del bloque actual y la informacién de tamafio del bloque
actual satisfacen las condiciones especificas;

en donde la realizacién de un proceso de decodificacion en el bloque actual en base a la primera informacion
de movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento objetivo, comprende:

llevar a cabo una compensaciéon de movimiento en el bloque actual en base a la primera informacién de
movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento objetivo para obtener un valor de prediccién
del bloque actual,

en donde el valor de prediccién del bloque actual comprende al menos un valor de prediccién de una primera
area de subbloque, un valor de prediccion de una segunda area de subbloque y un valor de prediccién de
una tercera area de subbloque;

en donde el valor de prediccion de la primera area de subbloque se obtiene llevando a cabo una
compensaciéon de movimiento en la primera area de subbloque en base a la primera informacién de
movimiento objetivo, el valor de prediccién de la segunda area de subbloque se obtiene llevando a cabo
una compensacioén de movimiento en la segunda area de subbloque en base a la segunda informacién de
movimiento objetivo, y el valor de prediccion de la tercera area de subbloque se obtiene llevando a cabo
una compensacién ponderada en la tercera area de subbloque en base a la primera informacién de
movimiento objetivo y la segunda informacién de movimiento objetivo; y

en donde el valor de prediccién de la tercera area de subbloque comprende valores de prediccion de todos
los subbloques en la tercera area de subbloque, y cada subbloque en la tercera area de subbloque es un
bloque de pixeles de 1*1,

obtener el valor de prediccién de la tercera area de subbloque llevando a cabo una compensacion
ponderada en la tercera area de subbloque en funcién de la primera informacién de movimiento objetivo y
la segunda informacién de movimiento objetivo, comprende:

para cada subbloque en la tercera area de subbloque,
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determinar un primer valor de prediccion del subbloque en funcién de la primera informacién de
movimiento objetivo;

determinar un segundo valor de prediccion del subbloque en funcién de la segunda informacién de
movimiento objetivo; y

5 obtener un valor de prediccién ponderado del subbloque basandose en el primer valor de prediccion,
un primer coeficiente de ponderacion correspondiente al primer valor de prediccion, el segundo valor
de prediccién y un segundo coeficiente de ponderacion correspondiente al segundo valor de
prediccion,

en donde el valor de prediccién ponderado del subbloque es P1*a+P2*b cuando el primer valor de
10 prediccién es P1, el segundo valor de prediccion es P2, el primer coeficiente de ponderacién es a y el
segundo coeficiente de ponderacién es b,

en donde un conjunto de valores del primer coeficiente de ponderacién para un componente de luma de
cada subbloque en la tercera area de subbloque es {7/8, 6/8, 5/8, 4/8, 3/8, 2/8, 1/8}.

13. Un medio de almacenamiento legible por maquina que tiene instrucciones ejecutables por maquina almacenadas

15 en el mismo, en donde las instrucciones son invocadas por un procesador para llevar a cabo el método segun
cualquiera de las reivindicaciones 1 a 9.
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