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DESCRIPCIÓN 

Método para codificación/decodificación de imágenes 

Antecedentes de la invención 

Campo de la invención 5 

La presente invención concierne a un método y a un aparato de codificación/decodificación de imágenes/vídeo y, 
más específicamente, a una tecnología de predicción de vector de movimiento que puede reducir la complejidad de 
cálculo. 

Técnica relacionada 

La reciente difusión de servicios de difusión de HD (Alta Definición) a nivel nacional y mundial hace que más 10 
usuarios se familiaricen con imágenes/videos de alta resolución y alta calidad, y muchas organizaciones ponen más 
esfuerzos en el desarrollo de dispositivos de formación de imágenes de próxima generación. Además, se orienta 
más interés hacia UHD (Ultra Alta Definición) que tiene 4 veces o más resolución que HDTV, así como HDTV, de 
modo que se demandan tecnologías de compresión de imagen/video para imágenes/videos de resolución más alta y 
calidad más alta. 15 

Con los propósitos de compresión de imagen/vídeo, se pueden usar una inter predicción para predecir un valor de 
píxel incluido en una imagen actual a partir de una imagen temporalmente anterior y/o posterior, una intra predicción 
para predecir un valor de píxel incluido en una imagen actual usando información de píxeles en la imagen actual y 
una codificación de entropía para asignar un código más corto a un símbolo más frecuente al tiempo que se asigna 
un código más largo a un símbolo menos frecuente. 20 

Los esquemas de compresión de imágenes se han descrito por Chen et al. en “MVP index parsing with fixed number 
of candidates”, JCTVC-F402, 2 de julio de 2011 (02-07-2011); por Zhang et al. en “Non-CE9: Improvement in 
temporal candidate of merge mode and AMVP”, nº JCTVC-G343, 8 de noviembre de 2011; por Sugio et al. en “Non-
CE9/Non-CE13: Simplification on AMVP/Merge”, nº JCTVC-G542, 8 de noviembre de 2011; y por Bici et al. en “Non-
CE13: Simplification of merge mode”, nº JCTVC-G593, 8 de noviembre de 2011. 25 

Compendio de la invención 

La presente invención se define mediante el método de decodificación de la reivindicación 1 y el método de 
codificación de la reivindicación 4. Las posibles realizaciones se definen mediante las reivindicaciones dependientes. 
Las realizaciones adicionales en la descripción se proporcionan solamente como ejemplos ilustrativos. 

Un objeto de la presente invención es proporcionar un método y un aparato de codificación de imagen/vídeo que 30 
pueden mejorar la eficiencia de codificación de imagen/vídeo y pueden reducir la complejidad de cálculo. 

Otro objeto de la presente invención es proporcionar un método y un aparato de decodificación de imagen/vídeo que 
pueden mejorar la eficiencia de codificación de imagen/vídeo y pueden reducir la complejidad de cálculo. 

Otro objeto más de la presente invención es proporcionar un método y un aparato de generación de bloques de 
predicción que pueden mejorar la eficiencia de codificación de imagen/vídeo y pueden reducir la complejidad de 35 
cálculo. 

Otro objeto más de la presente invención es proporcionar un método y un aparato de inter predicción que pueden 
mejorar la eficiencia de codificación de imagen/vídeo y pueden reducir la complejidad de cálculo. 

Otro objeto más de la presente invención es proporcionar un método y un aparato de predicción de vector de 
movimiento que pueden mejorar la eficiencia de codificación de imagen/vídeo y pueden reducir la complejidad de 40 
cálculo. 

Para lograr los objetos anteriores, un método de decodificación de imágenes según la presente invención puede 
comprender los pasos de reconstruir un bloque residual cuantificando inversamente y transformando inversamente 
un bloque residual decodificado por entropía, generar un bloque de predicción realizando una compensación de 
movimiento y reconstruir una imagen añadiendo el bloque residual reconstruido al bloque de predicción, en el que 45 
una lista de candidatos de vector de movimiento asociada con el bloque de predicción se puede ajustar añadiendo 
un candidato de vector de movimiento específico o eliminando algunos de los candidatos de vector de movimiento 
en base al número máximo de candidatos de vector de movimiento en la lista de candidatos de vector de 
movimiento, y en el que en el paso de generación del bloque de predicción, se puede determinar un vector de 
movimiento de predicción del bloque de predicción en base a la lista de candidatos de vector de movimiento 50 
ajustada. 
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El paso de generación del bloque de predicción puede comprender los pasos de configurar una lista de candidatos 
de vector de movimiento derivando un candidato de vector de movimiento asociado con el bloque de predicción, 
eliminar un mismo candidato de vector de movimiento de candidatos de vector de movimiento espaciales incluidos 
en la lista de candidatos de vector de movimiento, ajustar la lista de candidatos de vector de movimiento añadiendo 
el candidato de vector de movimiento específico a la lista de candidatos de vector de movimiento o eliminando 5 
algunos candidatos de vector de movimiento de la lista de candidatos de vector de movimiento, y determinar un 
vector de movimiento de predicción entre los candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos 
de vector de movimiento ajustada. 

El paso de ajuste de la lista de candidatos de vector de movimiento puede comprender el paso de, en un caso donde 
el número de candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento sea 10 
menor que el número máximo de candidatos de vector de movimiento, añadir el candidato de vector de movimiento 
específico independientemente de si un candidato de vector de movimiento está presente en la lista de candidatos 
de vector de movimiento o si el candidato de vector de movimiento específico está presente en la lista de candidatos 
de vector de movimiento. 

El paso de ajuste de la lista de candidatos de vector de movimiento puede comprender el paso de, en un caso donde 15 
el número de candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento sea 
menor que el número máximo de candidatos de vector de movimiento, añadir repetidamente el candidato de vector 
de movimiento específico hasta que el número de candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista de 
candidatos de vector de movimiento alcance el número máximo de candidatos de vector de movimiento. 

El vector de movimiento específico puede ser un vector de movimiento (0,0) y el número máximo de candidatos de 20 
vector de movimiento puede ser 2. 

En un estado donde no está presente ningún candidato de vector de movimiento en la lista de candidatos de vector 
de movimiento, se añaden dos vectores de movimiento específicos. 

En un estado donde está presente un vector de movimiento específico en la lista de candidatos de vector de 
movimiento, se puede añadir un vector de movimiento específico más. 25 

El paso de ajustar la lista de candidatos de vector de movimiento puede comprender el paso de, en un caso donde el 
número de candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento sea 
mayor que el número máximo de candidatos de vector de movimiento, eliminar, de la lista de candidatos de vector 
de movimiento, un candidato de vector de movimiento que tiene un índice mayor que el número máximo de 
candidatos de vector de movimiento menos 1. 30 

Para lograr los objetos, un aparato de decodificación de imágenes según la presente invención puede comprender 
una unidad de reconstrucción de bloque residual que reconstruye un bloque residual cuantificando inversamente y 
transformando inversamente un bloques residuales decodificado por entropía, una unidad de generación de bloques 
de predicción que genera un bloque de predicción realizando una compensación de movimiento, y una unidad de 
reconstrucción de imágenes que reconstruye una imagen añadiendo el bloque residual reconstruido al bloque de 35 
predicción, en el cual la unidad de generación de bloques de predicción ajusta una lista de candidatos de vector de 
movimiento asociada con el bloque de predicción añadiendo un candidato de vector de movimiento específico o 
eliminando algunos de los candidatos de vector de movimiento en base al número máximo de candidatos de vector 
de movimiento en la lista de candidatos de vector de movimiento, y determina un vector de movimiento de predicción 
del bloque de predicción en base a la lista de candidatos de vector de movimiento ajustada. 40 

La unidad de generación de bloques de predicción puede comprender una unidad de configuración de lista de 
candidatos de vector de movimiento que configura una lista de candidatos de vector de movimiento derivando un 
candidato de vector de movimiento asociado con el bloque de predicción, una misma unidad de eliminación de 
candidatos de vector de movimiento que elimina un mismo candidato de vector de movimiento de los candidatos de 
vector de movimiento espaciales incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento, una unidad de ajuste 45 
de lista de candidatos de vector de movimiento que ajusta la lista de candidatos de vector de movimiento añadiendo 
el candidato de vector de movimiento específico a la lista de candidatos de vector de movimiento o eliminando 
algunos candidatos de vector de movimiento de la lista de candidatos de vector de movimiento y una unidad de 
determinación de vector de movimiento que determina un vector de movimiento de predicción entre los candidatos 
de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento ajustada. 50 

En un caso donde el número de candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector de 
movimiento sea menor que el número máximo de candidatos de vector de movimiento, la unidad de ajuste de lista 
de candidatos de vector de movimiento añade el candidato de vector de movimiento específico independientemente 
de si está presente un candidato de vector de movimiento en la lista de candidatos de vector de movimiento o si está 
presente el candidato de vector de movimiento específico en la lista de candidatos de vector de movimiento. 55 

En un caso donde el número de candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector de 
movimiento sea menor que el número máximo de candidatos de vector de movimiento, la unidad de ajuste de lista 
de candidatos de vector de movimiento añade repetidamente el candidato de vector de movimiento específico hasta 
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que el número de candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento 
alcance el número máximo de candidatos de vector de movimiento. 

El vector de movimiento específico puede ser un vector de movimiento (0,0), y en el que el número máximo de 
candidatos de vector de movimiento puede ser 2. 

En un estado donde no está presente ningún candidato de vector de movimiento en la lista de candidatos de vector 5 
de movimiento, se añaden dos vectores de movimiento específicos. 

En un estado donde está presente un vector de movimiento específico en la lista de candidatos de vector de 
movimiento, se puede añadir un vector de movimiento específico más. 

Para lograr los objetos, un método de codificación de imágenes según la presente invención puede comprender los 
pasos de generación de un bloque de predicción realizando inter predicción o compensación de movimiento sobre 10 
una imagen de entrada y realizar codificación de entropía transformando y cuantificando un bloque residual que es 
una diferencia entre un bloque de entrada actual y un bloque de predicción predicho por la inter predicción, en el que 
una lista de candidatos de vector de movimiento asociada con el bloque de predicción se puede ajustar añadiendo 
un candidato de vector de movimiento específico o eliminando algunos de los candidatos de vector de movimiento 
en base al número máximo de candidatos de vector de movimiento en la lista de candidatos de vector de 15 
movimiento, y en el que en el paso de generación del bloque de predicción, se puede determinar un vector de 
movimiento de predicción del bloque de predicción en base a la lista de candidatos de vector de movimiento 
ajustada. 

El paso de generación del bloque de predicción puede comprender los pasos de configurar una lista de candidatos 
de vector de movimiento derivando un candidato de vector de movimiento asociado con el bloque de predicción, 20 
eliminar un mismo candidato de vector de movimiento de los candidatos de vector de movimiento espaciales 
incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento, ajustar la lista de candidatos de vector de movimiento 
añadiendo el candidato de vector de movimiento específico a la lista de candidatos de vector de movimiento o 
eliminando algunos candidatos de vector de movimiento de la lista de candidatos de vector de movimiento, y 
determinar un vector de movimiento de predicción de la lista de candidatos de vector de movimiento ajustada. 25 

El paso de ajuste de la lista de candidatos de vector de movimiento puede comprender el paso de, en un caso donde 
el número de candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento sea 
menor que el número máximo de candidatos de vector de movimiento, añadir el candidato de vector de movimiento 
específico independientemente de si está presente un candidato de vector de movimiento en la lista de candidatos 
de vector de movimiento o si está presente el candidato de vector de movimiento específico en la lista de candidatos 30 
de vector de movimiento. 

Para lograr los objetos, un método de codificación de imágenes según la presente invención puede comprender una 
unidad de generación de bloques de predicción que genera un bloque de predicción realizando inter predicción o 
compensación de movimiento sobre una imagen de entrada y una unidad de codificación que realiza codificación de 
entropía transformando y cuantificando un bloque residual que es una diferencia entre un bloque de entrada actual y 35 
un bloque de predicción predicho por la inter predicción, en el que la unidad de generación de bloques de predicción 
ajusta una lista de candidatos de vector de movimiento asociada con el bloque de predicción añadiendo un 
candidato de vector de movimiento específico o eliminando algunos de los candidatos de vector de movimiento en 
base al número máximo de candidatos de vector de movimiento en la lista de candidatos de vector de movimiento, y 
determina un vector de movimiento de predicción del bloque de predicción en base a la lista de candidatos de vector 40 
de movimiento ajustada. 

El método de codificación de imagen/video según la presente invención puede reducir la complejidad de cálculo y 
mejorar la eficiencia de codificación de imagen/video. 

El método de decodificación de imagen/video según la presente invención puede reducir la complejidad de cálculo y 
mejorar la eficiencia de codificación de imagen/video. 45 

El método de generación de bloques de predicción según la presente invención puede reducir la complejidad de 
cálculo y mejorar la eficiencia de codificación de imagen/video. 

El método de inter predicción según la presente invención puede reducir la complejidad de cálculo y mejorar la 
eficiencia de codificación de imagen/video. 

El método de predicción de vector de movimiento según la presente invención puede reducir la complejidad de 50 
cálculo y mejorar la eficiencia de codificación de imagen/video. 

Breve descripción de los dibujos 

La Fig. 1 es un diagrama de bloques que ilustra una configuración de un aparato de codificación de imágenes según 
una realización de la presente invención. 
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La Fig. 2 es un diagrama de bloques que ilustra una configuración de un aparato de decodificación de imágenes 
según una realización de la presente invención. 

La Fig. 3 es un diagrama de flujo que ilustra esquemáticamente un método de inter predicción según una realización 
de la presente invención. 

La Fig. 4 es un diagrama de flujo que ilustra un proceso de derivación de un candidato de vector de movimiento para 5 
determinar un vector de movimiento de predicción en un aparato de codificación/decodificación de imágenes según 
una realización de la presente invención. 

La Fig. 5 es una vista que ilustra esquemáticamente un proceso de derivación de un candidato de vector de 
movimiento espacial según una realización de la presente invención. 

La Fig. 6 es una vista que ilustra esquemáticamente un proceso de derivación de un candidato de vector de 10 
movimiento temporal según una realización de la presente invención. 

La Fig. 7 es una vista que ilustra esquemáticamente una realización de configuración de una lista de candidatos de 
vector de movimiento en base a vectores de movimiento derivados. 

La Fig. 8 es una vista que ilustra esquemáticamente una realización de eliminación de vectores de movimiento que 
son iguales unos que otros de una lista de candidatos de vector de movimiento. 15 

La Fig. 9 es un diagrama de flujo que ilustra esquemáticamente un proceso de ajuste de una lista de candidatos de 
vector de movimiento según una realización de la presente invención. 

La Fig. 10 es una vista que ilustra esquemáticamente una realización de adición de un vector de movimiento (0,0) en 
caso de que esté presente un candidato de vector de movimiento en una lista de candidatos de vector de 
movimiento. 20 

La Fig. 11 es una vista que ilustra esquemáticamente una realización de adición de un vector de movimiento (0,0) en 
caso de que esté presente un candidato de vector de movimiento (0,0) en una lista de candidatos de vector de 
movimiento. 

La Fig. 12 es una vista que ilustra esquemáticamente una realización de adición de vectores de movimiento (0,0) en 
caso de que no esté presente ningún vector de movimiento en una lista de candidatos de vector de movimiento. 25 

La Fig. 13 es una vista que ilustra esquemáticamente una realización de eliminación de algunos vectores de 
movimiento de una lista de candidatos de vector de movimiento. 

La Fig. 14 es una vista que ilustra esquemáticamente un proceso de determinación de un vector de movimiento de 
predicción entre los candidatos de vector de movimiento en una lista de candidatos de vector de movimiento. 

Descripción de realizaciones ejemplares 30 

En lo sucesivo, se describirán en detalle realizaciones de la presente invención con referencia a los dibujos que se 
acompañan. Al describir las realizaciones, cuando se determine que la esencia de la invención no queda clara, se 
omitirá la descripción detallada de las configuraciones o funciones bien conocidas. 

Cuando un componente está “conectado a” o “acoplado a” otro componente, el componente puede estar conectado 
o acoplado directamente al otro componente, o también pueden intervenir otros componentes. Además, cuando un 35 
componente específico se “incluye”, no se excluyen otros componentes, pero se pueden incluir. 

Los términos “primero” y “segundo” se pueden usar para describir diversos componentes, pero los componentes no 
se limitan a los mismos. Estos términos se usan solamente para distinguir un componente de otro. Por ejemplo, el 
primer componente también se puede denominar el segundo componente, y el segundo componente se puede 
denominar de manera similar el primer componente. 40 

Las partes constitucionales en las realizaciones se muestran independientemente para representar diferentes 
características, pero esto no significa que cada parte constitucional esté formada por una unidad de hardware 
separada o una unidad constitucional de software. Es decir, cada parte constitucional está separada de las demás 
por facilidad de descripción. Al menos dos de las partes constitucionales se pueden combinar en una sola parte 
constitucional, o una parte constitucional se puede dividir en una pluralidad de partes constitucionales que pueden 45 
realizar funciones, respectivamente. 

Algunas partes constitucionales no son esenciales para realizar las funciones inevitables de la presente invención, 
sino que más bien pueden ser partes constitucionales opcionales para mejorar el rendimiento. 
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La Fig. 1 es un diagrama de bloques que ilustra una configuración de un aparato de codificación de imágenes según 
una realización de la presente invención. Aquí, la “imagen” se puede usar para tener el mismo significado que la 
“imagen” que se describe a continuación. 

Con referencia a la Fig. 1, el aparato de codificación de imágenes 100 incluye una unidad de predicción de 
movimiento 111, una unidad de compensación de movimiento 112, una unidad de intra predicción 120, un 5 
conmutador 115, un restador 125, una unidad de transformación 130, una unidad de cuantificación 140 , una unidad 
de codificación de entropía 150, una unidad de cuantificación inversa 160, una unidad de transformación inversa 
170, un sumador 175, una unidad de filtro 180 y un almacenador temporal de imágenes de referencia 190. 

El aparato de codificación de imágenes 100 puede realizar la codificación sobre una imagen de entrada en un modo 
intra o un modo inter y puede emitir un flujo de bits. La intra predicción significa predicción intra imagen y la inter 10 
predicción significa predicción inter imagen. En el modo intra, el conmutador 115 puede cambiar a intra, y en el 
modo inter, el conmutador 115 puede cambiar a inter. El aparato de codificación de imágenes 100 puede generar un 
bloque de predicción en un bloque de entrada de la imagen de entrada y entonces puede codificar un diferencial 
entre el bloque de entrada y el bloque de predicción. 

En el modo intra, la unidad de intra predicción 120 puede generar un bloque de predicción realizando predicción 15 
espacial usando un valor de píxel de un bloque ya codificado adyacente a un bloque actual. 

En el modo inter, la unidad de predicción de movimiento 111 puede obtener un vector de movimiento averiguando un 
área que coincide mejor con un bloque de entrada de una imagen de referencia almacenada en el almacenador 
temporal de imágenes de referencia 190 durante el curso de la predicción de movimiento. La unidad de 
compensación de movimiento 112 puede generar un bloque de predicción realizando compensación de movimiento 20 
usando un vector de movimiento. Aquí, el vector de movimiento es un vector 2D (bidimensional) usado para la inter 
predicción, y puede representar un desplazamiento entre una imagen de destino de codificación/decodificación 
actual y una imagen de referencia. 

El restador 125 puede generar un bloque residual en base a un diferencial entre un bloque de entrada y un bloque 
de predicción generado. La unidad de transformación 130 puede realizar una transformación sobre un bloque 25 
residual para emitir un coeficiente de transformación. La unidad de cuantificación 140 puede realizar una 
cuantificación sobre un coeficiente de transformación de entrada en base a un parámetro de cuantificación para 
emitir un coeficiente cuantificado. 

La unidad de codificación de entropía 150 puede emitir un flujo de bits realizando una codificación de entropía en 
base a los valores producidos a partir de la unidad de cuantificación 140 o una diferencia de vector de movimiento, 30 
un índice de imagen de referencia, un índice de candidato de vector de movimiento e información de dirección de 
predicción que se producen durante el curso de la codificación. 

Cuando se aplica una codificación de entropía, se asigna un menor número de bits a un símbolo que tiene una 
probabilidad de aparición más alta, mientras que se asigna un mayor número de bits a un símbolo que tiene una 
probabilidad de aparición más baja, de modo que se pueda reducir el tamaño del flujo de bits para los símbolos de 35 
destino de codificación. Por consiguiente, el rendimiento de compresión de la codificación de imágenes se puede 
aumentar a través de codificación de entropía. La unidad de codificación de entropía 150 puede adoptar esquemas 
de codificación, tales como golomb exponencial, CAVLC (Codificación de Longitud Variable de Contexto Adaptativo), 
CABAC (Codificación Aritmética Binaria de Contexto Adaptativo), con propósitos de codificación de entropía. 

El aparato de codificación de imágenes según la realización descrita en conexión con la Fig. 1 realiza codificación 40 
inter predicción, es decir, codificación de predicción inter imágenes y, de este modo, la imagen codificada 
actualmente necesita ser decodificada y luego almacenada para ser capaz de ser usada como imagen de referencia. 
Por consiguiente, un coeficiente cuantificado se cuantifica inversamente por la unidad de cuantificación inversa 160 y 
se transforma inversamente por la unidad de transformación inversa 170. El coeficiente transformado inversamente y 
cuantificado inversamente se añade al bloque de predicción por el sumador 175, y de este modo, se genera un 45 
bloque reconstruido. 

El bloque reconstruido pasa a través de la unidad de filtro 180 que puede aplicar al menos uno o más de un filtro de 
desbloqueo, SAO (Desplazamiento Adaptativo de Muestra) y ALF (Filtro de Bucle Adaptativo) a un bloque 
reconstruido o imagen reconstruida. La unidad de filtro 180 también se puede llamar filtro adaptativo en bucle. El 
filtro de desbloqueo puede eliminar una distorsión que ocurre en un límite entre bloques. El SAO puede añadir un 50 
valor de desplazamiento adecuado a un valor de píxel para compensar un error de codificación. El ALF puede 
realizar un filtrado en base a un valor obtenido comparando una imagen reconstruida con una imagen original. Un 
bloque reconstruido que ha pasado a través de la unidad de filtro 180 se puede almacenar en el almacenador 
temporal de imágenes de referencia 190. 

La Fig. 2 es un diagrama de bloques que ilustra una configuración de un aparato de decodificación de imágenes 55 
según una realización de la presente invención. 
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Con referencia a la Fig. 2, el aparato de decodificación de imágenes 200 incluye una unidad de decodificación de 
entropía 210, una unidad de cuantificación inversa 220, una unidad de transformación inversa 230, una unidad de 
intra predicción 240, una unidad de compensación de movimiento 250, un sumador 255 , una unidad de filtro 260 y 
un almacenador temporal de imágenes de referencia 270. 

El aparato de decodificación de imágenes 200 puede recibir un flujo de bits emitido desde un codificador, realizar 5 
decodificación en un modo intra o en modo inter y emitir una imagen reconstruida. En el modo intra, el conmutador 
puede cambiar a intra, y en el modo inter, el conmutador puede cambiar a inter. El aparato de decodificación de 
imágenes 200 puede obtener un bloque residual reconstruido a partir de un flujo de bits recibido, generar un bloque 
de predicción y añadir el bloque residual reconstruido al bloque de predicción para generar por ello un bloque 
reconstruido. 10 

La unidad de decodificación de entropía 210 puede decodificar por entropía un flujo de bits de entrada según una 
distribución de probabilidad para generar por ello símbolos que incluyen tipos de símbolos de coeficiente 
cuantificado. Los esquemas de decodificación de entropía son similares a los esquemas de codificación de entropía 
descritos anteriormente. 

Cuando se aplica un esquema de decodificación de entropía, se asigna un menor número de bits a un símbolo que 15 
tiene una probabilidad de aparición más alta, con un mayor número de bits asignados a un símbolo que tiene una 
probabilidad de aparición más baja, de modo que se pueda reducir el tamaño del flujo de bits para cada símbolo. Por 
consiguiente, el rendimiento de compresión de la decodificación de imágenes se puede aumentar a través del 
esquema de decodificación de entropía. 

Un coeficiente cuantificado se puede cuantificar inversamente en la unidad de cuantificación inversa 220 y 20 
transformar inversamente en la unidad de transformación inversa 230. Como resultado de la cuantificación 
inversa/transformación inversa del coeficiente cuantificado, se puede generar un bloque residual reconstruido. 

En el modo intra, la unidad de intra predicción 240 puede generar un bloque de predicción realizando una predicción 
espacial usando un valor de píxel de un bloque ya decodificado adyacente a un bloque actual. En el modo inter, la 
unidad de compensación de movimiento 250 puede generar un bloque de predicción realizando compensación de 25 
movimiento usando una imagen de referencia almacenada en el almacenador temporal de imágenes de referencia 
270 y un vector de movimiento. 

El bloque residual reconstruido y el bloque de predicción se añaden entre sí a través del sumador 255, y el bloque 
resultante puede atravesar la unidad de filtro 260. La unidad de filtro 260 puede aplicar al menos uno o más de un 
filtro de desbloqueo, SAO, y ALF a un bloque reconstruido o a una imagen reconstruida. La unidad de filtro 260 30 
puede emitir una imagen reconstruida. La imagen reconstruida se puede almacenar en el almacenador temporal de 
imágenes de referencia 270 y se puede usar para inter predicción. 

En lo sucesivo, el “bloque” significa una base sobre la cual se llevan a cabo la codificación y decodificación de 
imágenes. Tras la codificación y decodificación de imágenes, una unidad para codificar o decodificar es la que se 
divide de una imagen con propósitos de codificación o decodificación y, de este modo, también se puede hacer 35 
referencia al bloque como unidad, unidad de codificación (CU), unidad de predicción. (PU), unidad de transformación 
(TU), etc. Una unidad se puede dividir en subunidades que tienen un tamaño más pequeño. Una unidad de 
predicción es una unidad básica para realizar la inter predicción o compensación de movimiento, y a la que también 
se puede hacer referencia como bloque de predicción. Una unidad de predicción se puede dividir en una pluralidad 
de particiones, y la pluralidad de particiones es una unidad básica para realizar la predicción, y también se puede 40 
hacer referencia a una partición dividida de una unidad de predicción como unidad de predicción. Además, como se 
usa en la presente memoria, también se puede hacer referencia a la “imagen” como “imagen”, “cuadro”, “campo” y/o 
“segmento” según el contexto, y se puede hacer fácilmente una distinción unas entre otras por los expertos en la 
técnica. Por ejemplo, también se puede hacer referencia a la “imagen P”, la “imagen B” y la “imagen B direccional 
hacia delante” como “segmento P”, “segmento B” y “segmento B direccional hacia delante”, respectivamente. 45 
Además, como se usa en la presente memoria, el “bloque actual” puede denotar un bloque cuando se realiza inter 
predicción o compensación de movimiento, y en tal caso, el bloque actual puede significar una unidad de predicción 
o un bloque de predicción. 

La Fig. 3 es un diagrama de flujo que ilustra esquemáticamente un método de inter predicción según una realización 
de la presente invención. 50 

Con referencia a la Fig. 3, un codificador y un decodificador pueden derivar información de movimiento para un 
bloque actual (S310). 

En un modo inter, el codificador y el decodificador pueden derivar la información de movimiento del bloque actual y 
luego pueden realizar inter predicción y/o compensación de movimiento en base a la información de movimiento 
derivada. En este momento, el codificador y el decodificador pueden mejorar la eficiencia de codificación usando 55 
información de movimiento de un bloque situado en la misma ubicación correspondiente al bloque actual en una 
imagen situada en la misma ubicación ya reconstruida y/o un bloque adyacente reconstruido. Aquí, el bloque 
adyacente reconstruido es un bloque en una imagen actual que ya está codificado y/o decodificado y reconstruido, y 
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puede incluir un bloque adyacente al bloque actual y/o un bloque colocado en una esquina fuera del bloque actual. 
Además, el codificador y el decodificador pueden determinar una posición relativa predeterminada en base a un 
bloque presente espacialmente en la misma posición que el bloque actual en la imagen situada en la misma 
ubicación y pueden producir el bloque situado en la misma ubicación en base a la posición relativa predeterminada 
determinada (una posición en y/o fuera de un bloque presente espacialmente en la misma posición que el bloque 5 
actual). Aquí, como ejemplo, la imagen situada en la misma ubicación puede corresponder a una imagen entre las 
imágenes de referencia incluidas en una lista de imágenes de referencia. Además, la información de movimiento, 
como se usa en la presente memoria, significa información necesaria para la inter predicción o compensación de 
movimiento, que incluye al menos uno de un vector de movimiento, un índice de imagen de referencia, un índice de 
candidato de vector de movimiento, una diferencia de vector de movimiento, una lista de imágenes de referencia, un 10 
vector de movimiento de predicción, una bandera de fusión, un índice de fusión, una dirección de predicción e 
información de disponibilidad. 

Mientras tanto, el esquema de derivación de información de movimiento puede variar dependiendo de un modo de 
predicción de un bloque actual. Como modo de predicción aplicable a la inter predicción, puede haber un modo de 
fusión o predicción de vector de movimiento que incluya AMVP (Predicción Avanzada de Vector de Movimiento). 15 

Como ejemplo, en caso de que se aplique predicción de vector de movimiento, el codificador y el decodificador 
pueden generar una lista de candidatos de vector de movimiento usando un vector de movimiento de un bloque 
situado en la misma ubicación y/o un vector de movimiento de un bloque adyacente reconstruido. Es decir, el vector 
de movimiento del bloque adyacente reconstruido y/o el vector de movimiento del bloque situado en la misma 
ubicación se pueden usar como candidatos de vector de movimiento. El codificador puede transferir, al 20 
decodificador, un índice de vector de movimiento de predicción que indica el vector de movimiento de predicción 
óptimo seleccionado entre los candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista. En este momento, el 
decodificador puede seleccionar un vector de movimiento de predicción del bloque actual entre los candidatos de 
vector de movimiento de predicción incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento usando el índice de 
vector de movimiento de predicción. 25 

El codificador puede obtener una diferencia de vector de movimiento (MVD) entre el vector de movimiento del bloque 
actual y el vector de movimiento de predicción y puede codificar la diferencia de vector de movimiento y puede 
transferir la diferencia de vector de movimiento codificada al decodificador. En este momento, el decodificador puede 
decodificar la diferencia de vector de movimiento recibida y puede derivar el vector de movimiento del bloque actual 
sumando la diferencia de vector de movimiento decodificada al vector de movimiento de predicción. 30 

Como otro ejemplo, en caso de que se aplique un modo de fusión, el codificador y el decodificador pueden generar 
una lista de candidatos de fusión usando un bloque situado en la misma ubicación y/o información de movimiento de 
un bloque adyacente reconstruido. Es decir, en caso de que haya información de movimiento del bloque situado en 
la misma ubicación y/o del bloque adyacente reconstruido, el codificador y el decodificador pueden usarlo como 
candidato de fusión para el bloque actual. 35 

El decodificador puede seleccionar un candidato de fusión que pueda proporcionar la eficiencia de codificación 
óptima entre los candidatos de fusión incluidos en la lista de candidatos de fusión como la información de 
movimiento para el bloque actual. En este momento, un índice de fusión que indica el candidato de fusión 
seleccionado se puede incluir en un flujo de bits y se puede transmitir al decodificador. El decodificador puede 
seleccionar uno de los candidatos de fusión incluidos en la lista de candidatos de fusión usando el índice de fusión 40 
transmitido y puede determinar el candidato de fusión seleccionado como la información de movimiento del bloque 
actual. Por consiguiente, en caso de que se aplique el modo de fusión, la información de movimiento del bloque 
situado en la misma ubicación y/o del bloque adyacente reconstruido se puede usar, como está, como la información 
de movimiento del bloque actual. 

En el AMVP y el modo de fusión descritos anteriormente, la información de movimiento del bloque adyacente 45 
reconstruido y/o la información de movimiento del bloque situado en la misma ubicación se pueden usar para derivar 
la información de movimiento del bloque actual. En lo sucesivo, en las realizaciones descritas a continuación, la 
información de movimiento derivada del bloque adyacente reconstruido se denota como información de movimiento 
espacial, y la información de movimiento derivada en base al bloque situado en la misma ubicación se denota como 
información de movimiento temporal. Por ejemplo, se puede hacer referencia a un vector de movimiento derivado de 50 
un bloque adyacente reconstruido como vector de movimiento espacial, y se puede hacer referencia a un vector de 
movimiento derivado en base a un bloque situado en la misma ubicación como vector de movimiento temporal. 

Con referencia de vuelta a la Fig. 3, el codificador y el decodificador pueden generar un bloque de predicción 
realizando una compensación de movimiento sobre un bloque actual en base a la información de movimiento 
derivada (S320). Aquí, el bloque de predicción puede significar un bloque de compensación de movimiento que se 55 
genera como resultado de realizar la compensación de movimiento sobre el bloque actual. Además, una pluralidad 
de bloques de compensación de movimiento puede constituir una imagen de compensación de movimiento. De este 
modo, en las realizaciones descritas a continuación, el bloque de predicción se puede denotar como “bloque de 
movimiento compensado” y/o “imagen de movimiento compensado” según el contexto, y una distinción entre los dos 
se puede hacer fácilmente por los expertos en la técnica. 60 
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Mientras tanto, como las imágenes a ser sujetas a inter predicción, puede haber una imagen P y una imagen B. La 
imagen P puede significar una imagen sujeta a predicción unidireccional usando una imagen de referencia, y la 
imagen B puede significar una imagen sujeta a predicción direccional hacia delante, direccional hacia atrás o 
bidireccional usando, por ejemplo, dos imágenes de referencia. Por ejemplo, la imagen B puede estar sujeta a inter 
predicción usando una imagen de referencia direccional hacia delante (imagen pasada) y una imagen de referencia 5 
direccional hacia atrás (imagen futura). Además, la imagen B también puede estar sujeta a predicción usando dos 
imágenes de referencia direccionales hacia delante o dos imágenes de referencia direccionales hacia atrás. 

Aquí, las imágenes de referencia se pueden gestionar mediante una lista de imágenes de referencia. La imagen de 
referencia usada en la imagen P se puede asignar a una lista de imágenes de referencia 0 (L0 o Lista 0). Las dos 
imágenes de referencia usadas en la imagen B se pueden asignar a la lista de imágenes de referencia 0 y la lista de 10 
imágenes de referencia 1 (L1 o Lista 1), respectivamente. En lo sucesivo, la lista de imágenes de referencia L0 
puede tener el mismo significado que la lista de imágenes de referencia 0, y la lista de imágenes de referencia L1 
puede tener el mismo significado que la lista de imágenes de referencia 1. 

En general, una imagen de referencia direccional hacia delante se puede asignar a la lista de imágenes de 
referencia 0, y una imagen de referencia hacia atrás se puede asignar a la lista de imágenes de referencia 1. No 15 
obstante, el método de asignación de una imagen de referencia no se limita a la misma, y se puede asignar una 
imagen de referencia direccional hacia delante a la lista de imágenes de referencia 1, mientras que una imagen de 
referencia direccional hacia atrás se puede asignar a la lista de imágenes de referencia 0. En lo sucesivo, se hace 
referencia a una imagen de referencia asignada a la lista de imágenes de referencia 0 como imagen de referencia 
L0, y se hace referencia a una imagen de referencia asignada a la lista de imágenes de referencia 1 como imagen 20 
de referencia L1. 

Las imágenes de referencia se pueden asignar generalmente a la lista de imágenes de referencia en un orden 
descendente según los números de imágenes de referencia. Aquí, el número de imagen de referencia puede 
significar un número asignado a cada imagen de referencia en el orden de POC (Recuento de Orden de Imágenes). 
El orden de POC puede significar un orden de tiempo y/o un orden de visualización de una imagen. Por ejemplo, dos 25 
imágenes de referencia que tienen el mismo número de POC pueden corresponder a la misma imagen de 
referencia. Las imágenes de referencia asignadas a la lista de imágenes de referencia se pueden reorganizar 
mediante la modificación de la lista de imágenes de referencia. 

Como se ha descrito anteriormente, una predicción unidireccional que usa una imagen de referencia L0 se puede 
realizar sobre la imagen P, y una predicción direccional hacia delante, direccional hacia atrás o bidireccional que usa 30 
una imagen de referencia L0 y una imagen de referencia L1, es decir, dos imágenes de referencia se pueden 
realizar sobre la imagen B. Se puede hacer referencia a una predicción que usa una imagen de referencia como 
unipredicción, y se puede hacer referencia a una predicción que usa dos imágenes de referencia que incluyen una 
imagen de referencia L0 y una imagen de referencia L1 como bipredicción. 

La bipredicción puede tener el concepto de incluir todas de la predicción direccional hacia delante, predicción 35 
direccional hacia atrás y predicción bidireccional, pero por facilidad de descripción, en las realizaciones descritas a 
continuación, se hace referencia a la predicción que usa dos imágenes de referencia (imagen de referencia L0 e 
imagen de referencia L1) como predicción bidireccional. Es decir, en las realizaciones descritas a continuación, la 
predicción bidireccional puede significar bipredicción, y se puede entender que tiene un concepto de incluir toda de 
la predicción direccional hacia delante, direccional hacia atrás y bidireccional que usa dos imágenes de referencia 40 
(imagen de referencia L0 e imagen de referencia L1). Además, incluso en el caso de que se realice una bipredicción, 
se puede realizar una predicción direccional hacia delante o una predicción direccional hacia atrás, pero en las 
realizaciones descritas a continuación, se hace referencia a la predicción que usa una imagen de referencia sola 
como predicción unidireccional, por facilidad de descripción. En otras palabras, en las realizaciones descritas a 
continuación, predicción unidireccional puede significar una unipredicción, y se debería entender que tiene el 45 
concepto de incluir predicción que usa solamente una imagen de referencia. Además, se hace referencia en lo 
sucesivo a la información que indica si se aplica predicción unidireccional (unipredicción) o predicción bidireccional 
(bipredicción) a un bloque como información de dirección de predicción. 

La Fig. 4 es un diagrama de flujo que ilustra un proceso de derivación de un candidato de vector de movimiento para 
determinar un vector de movimiento de predicción en un aparato de codificación/decodificación de imágenes según 50 
una realización de la presente invención. 

Con referencia a la Fig. 4, el codificador y el decodificador derivan primero un candidato de vector de movimiento 
espacial con el fin de determinar un vector de movimiento de predicción (S410). El codificador y el decodificador 
pueden derivar, como candidato de vector de movimiento espacial, un candidato de vector de movimiento de un 
bloque (bloque de referencia) ya reconstruido espacialmente adyacente a un bloque actual como se ha descrito 55 
anteriormente. En este momento, se pueden derivar tantos candidatos de vector de movimiento espaciales como el 
número máximo de candidatos de vector de movimiento espaciales, maxNumSpatialMVPCand. En caso de que una 
imagen de referencia de un bloque adyacente reconstruido sea diferente de una imagen de referencia del bloque 
actual, se puede llevar a cabo un escalado para derivar un candidato de vector de movimiento espacial. 
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El codificador y el decodificador derivan un candidato de vector de movimiento temporal (S420). El codificador y el 
decodificador pueden derivar un candidato de vector de movimiento a partir de un bloque situado en la misma 
ubicación reconstruido en una imagen situada en la misma ubicación temporalmente adyacente a un bloque actual. 
Además, se pueden derivar tantos candidatos de vector de movimiento temporales como el número máximo de 
candidatos de vector de movimiento temporales, maxNumTemporalMVPCand. Además, en caso de que una 5 
distancia entre una imagen actual y una imagen de referencia de un bloque actual sea diferente de una distancia 
entre una imagen situada en la misma ubicación y una imagen de referencia de un bloque situado en la misma 
ubicación, se puede llevar a cabo un escalado para derivar un candidato de vector de movimiento temporal. 

Si se hace la derivación de un candidato de vector de movimiento espacial o un candidato de vector de movimiento 
temporal, un candidato de vector de movimiento derivado se añade a una lista de candidatos de vector de 10 
movimiento (S430). Es decir, el codificador y el decodificador pueden añadir candidatos de vector de movimiento 
espaciales y candidatos de vector de movimiento temporales a la lista de candidatos de vector de movimiento 
(mvpListLX) en un orden. La lista de candidatos de vector de movimiento (mvpListLX) significa una lista de 
candidatos de vector de movimiento correspondiente a una de las listas de imágenes de referencia L0 y L1 y, por 
ejemplo, una lista de candidatos de vector de movimiento correspondiente a la lista de imágenes de referencia L0 se 15 
puede representar como mvpListL0. 

Después de que se configura la lista de candidatos de vector de movimiento, el codificador y el decodificador 
eliminan el mismo candidato de vector de movimiento (S440). Se verifica si hay candidatos de vector de movimiento 
que tengan el mismo valor de vector de movimiento en la lista de candidatos de vector de movimiento (mvpListLX). 
Por ejemplo, si una pluralidad de candidatos de vector de movimiento espaciales están en la lista, entre los 20 
candidatos de vector de movimiento espaciales que son idénticos entre sí, se deja un candidato de vector de 
movimiento espacial que tiene el índice de candidato de vector de movimiento más pequeño al tiempo que los otros 
candidatos de vectores de movimiento espaciales se eliminan de la lista de candidatos de vectores de movimiento. 
En otras palabras, en caso de que haya una pluralidad de candidatos que tengan el mismo valor de vector de 
movimiento, solamente uno de los candidatos que tenga el mismo valor de vector de movimiento se puede dejar en 25 
la lista de candidatos de vector de movimiento. El número de candidatos de vector de movimiento a ser eliminados 
puede ser uno. 

Luego, el codificador y el decodificador añaden o eliminan algunos de los vectores de movimiento específicos para 
ajustar por ello la lista de candidatos de vector de movimiento (S450). El codificador y el decodificador pueden 
ajustar el tamaño de la lista de candidatos de vector de movimiento añadiendo un vector de movimiento a la lista de 30 
candidatos de vector de movimiento mvpListLX) o eliminando algunos de los candidatos de vector de movimiento 
incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento. El número de candidatos de vector de movimiento a ser 
eliminados puede ser uno. En este momento, se puede añadir un vector de movimiento específico sin verificar si un 
candidato de vector de movimiento está presente en la lista de candidatos de vector de movimiento en base al 
número máximo de candidatos de vector de movimiento (maxNumMVPCand). Además, sin verificar si un candidato 35 
de vector de movimiento específico está presente en la lista de candidatos de vector de movimiento, se puede añadir 
un candidato de vector de movimiento específico para ajustar el número de candidatos de vector de movimiento en 
la lista de candidatos de vector de movimiento. En este momento, el vector de movimiento específico añadido puede 
ser un vector que tiene un número entero fijo o, en algunos casos, puede ser un vector de movimiento (0,0). Aquí, el 
vector de movimiento (0,0) significa un vector de movimiento en el que los componentes x e y son ambos 0, y 40 
también se puede denotar como vector de movimiento 0 (vector de movimiento cero). 

Finalmente, el codificador y el decodificador pueden determinar un vector de movimiento de predicción en base a la 
lista de candidatos de vector de movimiento ajustada (S460). 

La Fig. 5 es una vista que ilustra esquemáticamente un proceso de derivación de un candidato de vector de 
movimiento espacial según una realización de la presente invención. 45 

Con referencia a la Fig. 5, el codificador y el decodificador determinan si hay información de movimiento de los 
bloques adyacentes reconstruidos 510, 512, 514, 516 y 518 para derivar un candidato de vector de movimiento 
espacial de un bloque actual 500. En caso de que no haya ninguna información de movimiento de los bloques 
adyacentes reconstruidos, se puede determinar que no están disponibles para los candidatos de vector de 
movimiento. 50 

Según una realización de la presente invención, el codificador y el decodificador pueden derivar vectores de 
movimiento espaciales de un bloque AO 510 colocado en una esquina inferior izquierda del bloque actual 500, un 
bloque A1 512 adyacente a un lado izquierdo más inferior del bloque actual 500, un bloque B0 514 colocado en una 
esquina superior derecha del bloque actual 500, un bloque B1 516 adyacente a un lado superior más a la derecha 
del bloque actual 500, y un bloque B2 518 colocado en una esquina superior izquierda de bloque actual 500 y puede 55 
determinarlo como un candidato de vector de movimiento espacial del bloque actual 500. 

En este momento, se puede determinar que cada uno de los bloques tiene un vector de movimiento en el orden de 
los bloques A0, A1, B0, B1 y B2 510, 512, 514, 516 y 518. En caso de que haya un vector de movimiento, el vector 
de movimiento del bloque correspondiente se puede determinar como candidato de vector de movimiento. Se 
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pueden derivar tantos candidatos de vector de movimiento espaciales como el número máximo de candidatos de 
vector de movimiento espaciales, maxNumSpatialMVPCand. En tal caso, el número máximo de candidatos de vector 
de movimiento espaciales, maxNumSpatialMVPCand, es un número entero positivo que incluye 0. Según una 
realización de la presente invención, el número máximo de candidatos de vector de movimiento espaciales, 
maxNumSpatialMVPCand, puede ser 2. Por consiguiente, un candidato de vector de movimiento se deriva del 5 
bloque A0 510 y del bloque A1 512, y un candidato de vector de movimiento se deriva del bloque B0 514, del bloque 
B1 516 y del bloque B2 518, de modo que se derive un total de dos vectores de movimiento espaciales. 
Simultáneamente, en caso de que el vector de movimiento derivado del bloque A0 510 y del bloque A1 512 no sea el 
mismo que el vector de movimiento derivado del bloque B0 514, el bloque B1 516 y el bloque B2 518, no se puede 
realizar el proceso de derivación de un candidato de vector de movimiento temporal. Además, en caso de que una 10 
imagen de referencia del bloque adyacente reconstruido sea diferente de una imagen de referencia del bloque actual 
500, el vector de movimiento del bloque adyacente se puede escalar en base a una diferencia entre la imagen de 
referencia del bloque actual 500 y la imagen de referencia del bloque adyacente reconstruido, y luego se puede 
usar. 

Según otra realización de la presente invención, el siguiente esquema se puede seguir para derivar un vector de 15 
movimiento espacial a partir de un bloque adyacente reconstruido: 

1) en caso de que un bloque esté presente en una posición predeterminada, el bloque correspondiente no está 
sujeto a intra codificación, y una lista de imágenes de referencia y una imagen de referencia del bloque 
correspondiente son las mismas que una lista de imágenes de referencia y una imagen de referencia de un 
bloque actual, un vector de movimiento del bloque correspondiente se puede derivar como candidato de vector 20 
de movimiento del bloque actual. 

2) en caso de que un bloque esté presente en una posición predeterminada, el bloque correspondiente no está 
sujeto a intra codificación, y una lista de imágenes de referencia del bloque correspondiente es diferente de una 
lista de imágenes de referencia de un bloque actual, pero una imagen de referencia del bloque correspondiente 
es la misma que una imagen de referencia del bloque actual, un vector de movimiento del bloque 25 
correspondiente se puede derivar como candidato de vector de movimiento del bloque actual. 

3) en caso de que un bloque esté presente en una posición predeterminada, el bloque correspondiente no está 
sujeto a intra codificación, y una lista de imágenes de referencia del bloque correspondiente es la misma que una 
lista de imágenes de referencia de un bloque actual, pero una imagen de referencia del bloque correspondiente 
es diferente de una imagen de referencia del bloque actual, un vector de movimiento del bloque correspondiente 30 
puede estar sujeto a escalado y luego se puede derivar como candidato de vector de movimiento del bloque 
actual. 

4) en caso de que un bloque esté presente en una posición predeterminada, el bloque correspondiente no está 
sujeto a intra codificación, y una lista de imágenes de referencia y una imagen de referencia del bloque 
correspondiente son diferentes de una lista de imágenes de referencia y una imagen de referencia de un bloque 35 
actual, un vector de movimiento del bloque correspondiente puede estar sujeto a escalado y luego se puede 
derivar como candidato de vector de movimiento del bloque actual. 

En base a los procesos 1) a 4) anteriores, el codificador y el decodificador pueden realizar secuencialmente los 
procesos 1) y 2) en el bloque A0 510, los procesos 1) y 2) en el bloque A1 512, los procesos 3) y 4 ) en el bloque A0 
510, los procesos 3) y 4) en el bloque A1 512, los procesos 1) y 2) en el bloque B0 514, los procesos 1) y 2) en el 40 
bloque B1 516, los procesos 1) y 2) en el bloque B2 518, los procesos 3) y 4) en el bloque B0 514, los procesos 3) y 
4) en el bloque B1 516, y los procesos 3) y 4) en el bloque B2 518. 

La Fig. 6 es una vista que ilustra esquemáticamente un proceso de derivación de un candidato de vector de 
movimiento temporal según una realización de la presente invención. 

Con referencia a la Fig. 6, el codificador y el decodificador pueden derivar un candidato de vector de movimiento de 45 
un bloque situado en la misma ubicación (o bloque situado en la misma ubicación, 600) reconstruido en una imagen 
situada en la misma ubicación (o imagen situada en la misma ubicación) temporalmente adyacente al bloque actual 
500. 

Según una realización de la presente invención, los candidatos de vector de movimiento temporales se pueden 
derivar en el orden de un bloque 610 presente en la posición H, que se coloca fuera de un bloque situado en la 50 
misma ubicación 600 correspondiente espacialmente a la misma posición que el bloque actual 500 en la imagen 
situada en la misma ubicación de la imagen actual y un bloque 612 presente en la posición C3, que está colocado en 
el bloque situado en la misma ubicación 600. En este momento, en caso de que un vector de movimiento se pueda 
derivar del bloque H 610, un vector de movimiento temporal se deriva del bloque H 610, y en caso de que no se 
pueda derivar ningún vector de movimiento del bloque H 610, se puede derivar un candidato de vector de 55 
movimiento temporal del bloque C3 612. 

Aquí, el bloque H 610 puede ser un bloque colocado en una esquina inferior derecha del bloque situado en la misma 
ubicación 600, y el bloque C3 puede ser un bloque colocado en un lado inferior derecho entre los bloques obtenidos 
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cuadriculando un cuadrado con respecto al centro del bloque situado en la misma ubicación 600. Se puede 
determinar un vector de movimiento temporal dependiendo de la posición relativa del bloque H 610 y del bloque C3 
612. Si el bloque H 610 y el bloque C3 están sujetos a intra codificación, no se puede derivar ningún candidato de 
vector de movimiento temporal. 

Además, se pueden derivar tantos candidatos de vector de movimiento temporales como el número máximo de 5 
candidatos de vector de movimiento temporales, maxNumTemporalMVPCand. En este momento, el número máximo 
de candidatos de vector de movimiento temporales, maxNumTemporalMVPCand, es un número entero positivo que 
incluye 0, y como ejemplo, el número máximo de candidatos de vector de movimiento temporales, 
maxNumTemporalMVPCand, puede ser 1. En caso de que una distancia entre una imagen actual y una imagen de 
referencia del bloque actual 500 sea diferente de una distancia entre una imagen situada en la misma ubicación y 10 
una imagen de referencia del bloque situado en la misma ubicación 600, se puede realizar un escalado sobre el 
vector de movimiento, derivando por ello un candidato de vector de movimiento temporal. 

El escalado se puede realizar en el siguiente proceso. 

En primer lugar, se obtienen primero td que indica una diferencia de POC (Recuento de Orden de Imágenes) entre 
una imagen situada en la misma ubicación y una imagen de referencia del bloque H 610 o del bloque C3 612 y tb 15 
que indica una diferencia de POC entre la imagen actual y una imagen de referencia de un bloque actual. En este 
momento, en el proceso de derivación de un candidato de vector de movimiento espacial, td denota una diferencia 
en POC entre la imagen actual y una imagen de referencia a la que se hace referencia mediante un bloque de 
referencia espacialmente adyacente, y tb denota una diferencia en POC entre la imagen actual y una imagen de 
referencia a la que se hace referencia mediante el bloque actual. En este momento, la imagen de referencia del 20 
bloque actual y la imagen de referencia del bloque de referencia pueden tener diferentes direcciones de predicción y, 
en tal caso, se pueden asignar a td y tb diferentes signos. En algunos casos, td o tb se pueden ajustar para ser 
incluidos en un intervalo de -128 a 127. En este momento, si td o tb es menor que -128, td o tb se puede ajustar a -
128, y si td o tb es mayor que 127, td o tb se puede ajustar a 127. Si td o tb se incluye en un intervalo de -128 a 127, 
td o tb no está sujeto a ajuste. 25 

Después de que se obtienen td y tb, se produce tx, que es un valor inversamente proporcional de td. Esto se puede 
determinar usando la ecuación: (16384 + (Abs (td) >> 1))/td. Aquí, Abs () representa un valor absoluto de un valor de 
entrada. 

Luego, se determina un factor de escala, DistScaleFactor, en base a la ecuación, (tb * tx + 32) >> 6, y se ajusta para 
ser incluido en un intervalo entre -1024 y 1023. 30 

Con el valor de DistScaleFactor y la ecuación, Sign(DistScaleFactor*mvCol)*((Abs(DistScaleFactor*mvCol) + 127) 
>> 8), ajustados, se puede obtener un vector de movimiento temporal escalado. En este momento, Sign() emite 
información sobre el signo de un valor de entrada, y mvCol representa un vector de movimiento temporal antes de 
escalar. 

La Fig. 7 es una vista que ilustra esquemáticamente una realización de configuración de una lista de candidatos de 35 
vector de movimiento en base a vectores de movimiento derivados. 

Con referencia a la Fig. 7, el codificador y el decodificador añaden un candidato de vector de movimiento derivado a 
una lista de candidatos de vector de movimiento mvpListLX. El codificador y el decodificador añaden candidatos de 
vector de movimiento espaciales derivados y candidatos de vector de movimiento temporales a la lista de candidatos 
de vector de movimiento en un orden. mvpListLX significa una lista de candidatos de vector de movimiento 40 
correspondiente a una de las listas de imágenes de referencia L0 y L1. Por ejemplo, una lista de candidatos de 
vector de movimiento correspondiente a la lista de imágenes de referencia L0 se puede representar como 
mvpListL0. 

El tamaño de la lista de candidatos de vector de movimiento mvpListLX se puede determinar en base a un número 
predeterminado, por ejemplo, el número máximo de candidatos de vector de movimiento, maxNumMVPCand. En 45 
este momento, el número máximo de candidatos de vector de movimiento, maxNumMVPCand, puede ser 2. En caso 
de que el número máximo de candidatos de vector de movimiento sea 3, y el número de candidatos de vector de 
movimiento derivados sea 3, un candidato de vector de movimiento a ser añadido primero a la lista de candidatos de 
vector de movimiento mvpListLX puede tener un índice de candidato de vector de movimiento de 0, y un candidato 
de vector de movimiento a ser añadido el última a la lista puede tener un índice de vector de movimiento de 2. 50 

Según la realización descrita en conexión con la Fig. 7, si un candidato de vector de movimiento espacial no 
escalado (1,0) se deriva del bloque A1 512, un candidato de vector de movimiento espacial escalado (4,-1) se deriva 
del bloque B1 516, y un candidato de vector de movimiento temporal (2,3) se deriva del bloque H 610, los candidatos 
de vector de movimiento se añaden a la lista de candidatos de vector de movimiento 700 en el orden. En este 
momento, el índice del candidato de vector de movimiento derivado del bloque A1 512 puede ser 0, el índice del 55 
candidato de vector de movimiento derivado del bloque B1 516 puede ser 1 y el índice del candidato de vector de 
movimiento derivado del bloque H 610 puede ser 2. En la realización, suponiendo que el número máximo de 
candidatos de vector de movimiento es 2, los candidatos de vector de movimiento derivados del bloque A1 512 y del 
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bloque B1 516 no son los mismos unos que otros y, de este modo, los candidatos de vector de movimiento 
derivados del bloque A1 512 y del bloque B1 516 se añaden a la lista de candidatos de vector de movimiento sin 
derivar un candidato de vector de movimiento temporal. 

La Fig. 8 es una vista que ilustra esquemáticamente una realización de eliminación de vectores de movimiento que 
son los mismos unos que otros de una lista de candidatos de vector de movimiento. 5 

Con referencia a la Fig. 8, el codificador y el decodificador verifican si los mismos candidatos de vector de 
movimiento están en la lista de candidatos de vector de movimiento 800. Si el resultado de la verificación muestra 
que hay una pluralidad de mismos candidatos de vector de movimiento, el codificador y el decodificador dejan un 
candidato de vector de movimiento que tenga el índice de candidato de vector de movimiento más pequeño entre los 
mismos candidatos de vector de movimiento al tiempo que se eliminan los demás de la lista de candidatos de vector 10 
de movimiento 800. En este momento, la operación de eliminación del mismo candidato de vector de movimiento se 
puede llevar a cabo solamente sobre candidatos de vector de movimiento espaciales. 

Según la realización descrita en relación con la Fig. 8, en caso de que la lista de candidatos de vector de movimiento 
800 consista en tres candidatos de vector de movimiento (1,0), (1,0) y (2,3), los candidatos correspondientes a los 
índices 0 y 1 son el mismo uno que otro como que tiene (1,0). En caso de que hayan los mismos vectores de 15 
movimiento, el codificador y el decodificador dejan solamente un candidato de vector de movimiento que tenga el 
índice más pequeño entre los mismos candidatos de vector de movimiento en la lista de candidatos de vector de 
movimiento 810 al tiempo que se eliminan los otros candidatos de vector de movimiento, como en la lista de 
candidatos de vector de movimiento 810 reconfigurada. 

La Fig. 9 es un diagrama de flujo que ilustra esquemáticamente un proceso de ajuste de una lista de candidatos de 20 
vector de movimiento según una realización de la presente invención. 

Con referencia a la Fig. 9, el codificador y el decodificador determinan si el número de candidatos de vector de 
movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento, numMVPCandLX, es menor que el número 
máximo de candidatos de vector de movimiento, maxNumMVPCand (S910). 

En caso de que el número de candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector de 25 
movimiento, numMVPCandLX sea menor que el número máximo de candidatos de vector de movimiento, 
maxNumMVPCand, el vector de movimiento (0,0) se añade a la lista de candidatos de vector de movimiento (S920). 
Si el vector de movimiento (0,0) se añade a la lista de candidatos de vector de movimiento, el número de candidatos 
de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento, numMVPCandLX, se puede 
aumentar en 1. Después de que se añada el vector de movimiento (0,0), la operación de determinación de si el 30 
número de candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento, 
numMVPCandLX, es menor que el número máximo de candidatos de vector de movimiento, maxNumMVPCand y 
añadir un vector de movimiento (0,0) se repite hasta que el número de candidatos de vector de movimiento incluidos 
en la lista de candidatos de vector de movimiento, numMVPCandLX, alcance el número máximo de candidatos de 
vector de movimiento, maxNumMVPCand. Es decir, el proceso anterior se puede realizar hasta que el número de 35 
candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento, numMVPCandLX, 
sea el mismo que el número máximo de candidatos de vector de movimiento, maxNumMVPCand. 

No obstante, según otra realización de la presente invención, en caso de que el número de candidatos de vector de 
movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento, numMVPCandLX, sea menor que el número 
máximo de candidatos de vector de movimiento, maxNumMVPCand, se puede añadir solamente un vector de 40 
movimiento (0, 0). 

De manera resultante, el número de candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector 
de movimiento se puede determinar dependiendo del número máximo de candidatos de vector de movimiento. 

Según una realización de la presente invención, en caso de que el número de candidatos de vector de movimiento 
incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento, numMVPCandLX, sea mayor que el número máximo de 45 
candidatos de vector de movimiento, maxNumMVPCand, algunos de los candidatos de vector de movimiento se 
pueden eliminar para ajustar la lista de candidatos de vector de movimiento. En este momento, los candidatos de 
vector de movimiento a ser eliminados pueden ser candidatos de vector de movimiento que tengan un índice que 
sea mayor que el número máximo de candidatos de vector de movimiento, maxNumMVPCand, menos 1, 
(maxNumMVPCand-1). Además, en caso de que el número de candidatos de vector de movimiento incluidos en la 50 
lista de candidatos de vector de movimiento, numMVPCandLX, sea el mismo que el número máximo de candidatos 
de vector de movimiento, maxNumMVPCand, se derivan los candidatos de vector de movimiento finales. En este 
momento, en caso de que el número máximo de candidatos de vector de movimiento, maxNumMVPCand, sea 2, 
finalmente se puede derivar un máximo de dos candidatos de vector de movimiento. En este momento, los 
candidatos de vector de movimiento derivados se pueden incluir en la lista de candidatos de vector de movimiento, y 55 
uno de los candidatos de vector de movimiento derivados se puede determinar como vector de movimiento de 
predicción del bloque de predicción. 
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Según otra realización de la presente invención, en caso de que el número de candidatos de vector de movimiento 
incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento, numMVPCandLX, sea mayor o igual que el número 
máximo de candidatos de vector de movimiento, maxNumMVPCand, algunos de los candidatos de vector de 
movimiento se pueden eliminar para ajustar la lista de candidatos de vector de movimiento. Del mismo modo, en 
caso de que el número de candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector de 5 
movimiento, numMVPCandLX, sea el mismo que el número máximo de candidatos de vector de movimiento, 
maxNumMVPCand, no se necesita la eliminación de los candidatos de vector de movimiento. Por consiguiente, 
solamente cuando el número de candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector de 
movimiento, numMVPCandLX, sea mayor que el número máximo de candidatos de vector de movimiento, 
maxNumMVPCand, algunos de los candidatos de vector de movimiento se pueden eliminar para ajustar la lista de 10 
candidatos de vector de movimiento. 

Dado que solamente la comparación entre el número de candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista de 
candidatos de vector de movimiento y el número máximo de candidatos de vector de movimiento se realiza a través 
del proceso anterior para añadir por ello un candidato de vector de movimiento a la lista de candidatos de vector de 
movimiento, no hay necesidad de realizar una comprobación duplicada sobre si un candidato de vector de 15 
movimiento específico (vector de movimiento (0,0)) a ser añadido está presente en la lista de candidatos de vector 
de movimiento, conduciendo de este modo a una reducción en la complejidad de cálculo cuando se realiza la 
predicción del vector de movimiento. 

Además, solamente se realiza una comparación entre el número de candidatos de vector de movimiento incluidos en 
la lista de candidatos de vector de movimiento y el número máximo de candidatos de vector de movimiento y, de 20 
este modo, no hay necesidad de realizar una comprobación de lista vacía para comprobar si hay un vector de 
movimiento en la lista de candidatos de vector de movimiento, que de otro modo se dirige en medio de la 
configuración de la lista de candidatos de vector de movimiento, dando como resultado de este modo una 
disminución adicional en la complejidad de cálculo. 

La Fig. 10 es una vista que ilustra esquemáticamente una realización de la adición de un vector de movimiento (0,0) 25 
en caso de que un candidato de vector de movimiento esté presente en una lista de candidatos de vector de 
movimiento. 

El codificador y el decodificador pueden ajustar el tamaño de la lista de candidatos de vector de movimiento 
añadiendo un vector de movimiento a la lista de candidatos de vector de movimiento mvpListLX o eliminando 
algunos candidatos de vector de movimiento. Aquí, numMVPCandLX significa el número de candidatos de vector de 30 
movimiento en una lista de candidatos de vector de movimiento correspondiente a una de las imágenes de 
referencia L0 y L1, y el tamaño de la lista de candidatos de vector de movimiento máximo se puede determinar 
dependiendo de un número predeterminado, por ejemplo, el número máximo de candidatos de vector de 
movimiento, maxNumMVPCand. Por ejemplo, el número de candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista 
de candidatos de vector de movimiento correspondiente a la lista de imágenes de referencia L0 se puede 35 
representar como numMVPCandL0. En este momento, numMVPCandLX y maxNumMVPCand pueden ser un 
número entero positivo que incluye 0, y en una realización, maxNumMVPCand puede ser 2. 

Con referencia a la Fig. 10, en una realización de la presente invención, en caso de que el número máximo de 
candidatos de vector de movimiento, maxNumMVPCand, sea 2, el número de candidatos de vector de movimiento 
incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento 1000, numMVPCandLX, es 1 y, de este modo, el número 40 
de candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento 1000, 
numMVPCandLX, es menor que el número máximo de candidatos de vector de movimiento, maxNumMVPCand, se 
puede añadir un vector de movimiento específico a la lista de candidatos de vector de movimiento 1000, 
aumentando por ello el número de candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector 
de movimiento, numMVPCandLX, en 1. Por consiguiente, se puede generar una lista de candidatos de vector de 45 
movimiento 1010 con el vector de movimiento específico añadido de modo que se haya ajustado el tamaño. En este 
momento, el vector de movimiento específico añadido puede ser un vector que tiene un número entero fijo 
predeterminado y puede ser, por ejemplo, el vector de movimiento (0,0). 

La Fig. 11 es una vista que ilustra esquemáticamente una realización de la adición de un vector de movimiento (0,0) 
en caso de que un candidato de vector de movimiento (0,0) esté presente en una lista de candidatos de vector de 50 
movimiento. 

Con referencia a la Fig. 11, en otra realización de la presente invención, el número máximo de candidatos de vector 
de movimiento, maxNumMVPCand, puede ser 2, el número de candidatos de vector de movimiento incluidos en la 
lista de candidatos de vector de movimiento 1100, numMVPCandLX, puede ser menor que el número máximo de 
candidatos de vector de movimiento, maxNumMVPCand, y un vector de movimiento específico (vector de 55 
movimiento (0,0)) puede estar presente en la lista de candidatos de vector de movimiento 1100. En tal caso, el 
codificador y el decodificador pueden añadir un vector de movimiento específico sin tener en cuenta si el vector de 
movimiento específico (vector de movimiento (0,0)) está presente en la lista de candidatos de vector de movimiento 
1100. Por consiguiente, se puede añadir un vector de movimiento específico más de modo que se pueda generar 
una lista de candidatos de vector de movimiento 1110 de tamaño ajustado. En este momento, el vector de 60 
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movimiento específico añadido puede ser un vector que tiene un número entero fijo predeterminado o puede ser un 
vector de movimiento (0,0). Al tiempo que se añade el vector de movimiento específico, se puede aumentar el 
número de candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento, 
numMVPCandLX. Por consiguiente, se pueden incluir tantos vectores de movimiento (0,0) como el número máximo 
de candidatos de vector de movimiento, maxNumMVPCand, en la lista de candidatos de vector de movimiento 1110. 5 
El codificador y el decodificador añaden un vector de movimiento específico dirigiendo solamente la comparación 
entre el número de candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento, 
numMVPCandLX y el número máximo de candidatos de vector de movimiento, maxNumMVPCand y, de este modo, 
no determina si el vector de movimiento específico está presente en la lista, conduciendo de este modo a una 
reducción en la complejidad de cálculo. 10 

La Fig. 12 es una vista que ilustra esquemáticamente una realización de la adición de vectores de movimiento (0,0) 
en caso de que no esté presente ningún vector de movimiento en una lista de candidatos de vector de movimiento. 

Con referencia a la Fig. 12, en otra realización más de la presente invención, el número máximo de candidatos de 
vector de movimiento, maxNumMVPCand, puede ser 2, el número de candidatos de vector de movimiento incluidos 
en la lista de candidatos de vector de movimiento 1200, numMVPCandLX puede ser menor que el número máximo 15 
de candidatos de vector de movimiento, maxNumMVPCand, y ningún vector de movimiento puede estar presente en 
la lista de candidatos de vector de movimiento 1200. En tal escenario, el codificador y el decodificador pueden añadir 
repetidamente un vector de movimiento específico independientemente de si un candidato de vector de movimiento 
es presente en la lista de candidatos de vector de movimiento 1200. Al tiempo que se añade el vector de movimiento 
específico, se puede aumentar el número de candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos 20 
de vector de movimiento, numMVPCandLX. 

En otras palabras, el codificador y el decodificador pueden añadir vectores de movimiento específicos hasta que el 
número de candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento, 
numMVPCandLX, alcance el número máximo de candidatos de vector de movimiento, maxNumMVPCand. Como en 
la realización anterior, en caso de que el número máximo de candidatos de vector de movimiento, 25 
maxNumMVPCand, sea 2, se pueden añadir dos vectores de movimiento específicos. En este momento, los 
vectores de movimiento específicos añadidos pueden ser vectores que tienen un número entero fijo predeterminado 
o puede ser vectores de movimiento (0,0). Por consiguiente, se pueden incluir tantos vectores de movimiento (0,0) 
como el número máximo de candidatos de vector de movimiento, maxNumMVPCand, en la lista de candidatos de 
vector de movimiento 1210. El codificador y el decodificador añaden vectores de movimiento específicos realizando 30 
solamente la comparación entre el número de candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos 
de vector de movimiento, numMVPCandLX, y el número máximo de candidatos de vector de movimiento, 
maxNumMVPCand y, de este modo, no se hace ninguna determinación sobre si un candidato de vector de 
movimiento está presente en la lista, dando como resultado de este modo una reducción en la complejidad de 
cálculo. 35 

Aunque no se ilustra en los dibujos, según otra realización más de la presente invención, en caso de que el número 
máximo de candidatos de vector de movimiento, maxNumMVPCand, sea 2, y el número de candidatos de vector de 
movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento, numMVPCandLX, sea menor que el número 
máximo de candidatos de vector de movimiento, maxNumMVPCand, se puede añadir un vector de movimiento 
específico. Al tiempo que se añade el vector de movimiento específico, se puede aumentar el número de candidatos 40 
de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento, numMVPCandLX. En otras 
palabras, sin añadir repetidamente un vector de movimiento específico a ser añadido, solamente se puede añadir un 
vector de movimiento específico. Por ejemplo, en caso de que no esté presente ningún vector de movimiento en la 
lista de candidatos de vector de movimiento, el codificador y el decodificador pueden añadir un vector de movimiento 
específico independientemente de si un candidato de vector de movimiento está presente en la lista de candidatos 45 
de vector de movimiento. Al tiempo que se añade el vector de movimiento específico, se puede aumentar el número 
de candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento, 
numMVPCandLX. En este momento, el vector de movimiento específico añadido puede ser un vector que tiene un 
número entero fijo predeterminado, o puede ser un vector de movimiento (0,0). Incluso en tal caso, el codificador y el 
decodificador añaden un vector de movimiento específico haciendo solamente una comparación entre el número de 50 
candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento, numMVPCandLX, y 
el número máximo de candidatos de vector de movimiento, maxNumMVPCand y, de este modo, no se hace ninguna 
determinación sobre si un candidato de vector de movimiento está presente en la lista de candidatos de vector de 
movimiento, disminuyendo de este modo la complejidad de cálculo. 

La Fig. 13 es una vista que ilustra esquemáticamente una realización de eliminación de algunos vectores de 55 
movimiento de una lista de candidatos de vector de movimiento. 

Con referencia a la Fig. 13, en una realización de la presente invención, en caso de que el número de candidatos de 
vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento 1300, numMVPCandLX, sea mayor 
que el número máximo de candidatos de vector de movimiento, maxNumMVPCand, el codificador y el decodificador 
pueden eliminar un candidato de vector de movimiento que tenga un índice del número máximo de candidatos de 60 
vector de movimiento menos 1 (maxNumMVPCand-1) de la lista de candidatos de vector de movimiento 1300. Por 
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ejemplo, en caso de que el número máximo de candidatos de vector de movimiento, maxNumMVPCand, sea 2, y el 
número de candidatos de vector de movimiento incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento 1300, 
numMVPCandLX, sea 3, un candidato de vector de movimiento (4,-3) que tiene un índice de 2, que es mayor que 1, 
que es el número máximo de candidatos de vector de movimiento, maxNumMVPCand, menos 1 
(maxNumMPVCand-1), de la lista de candidatos de vector de movimiento 1300, generando de este modo una lista 5 
de candidatos de vector de movimiento 1310 de tamaño ajustado. 

Según otra realización de la presente invención, en caso de que el número de candidatos de vector de movimiento 
incluidos en la lista de candidatos de vector de movimiento, numMVPCandLX, sea mayor o igual que el número 
máximo de candidatos de vector de movimiento, maxNumMVPCand, el codificador y decodificador pueden eliminar 
un candidato de vector de movimiento que tenga un índice que es mayor que el número máximo de candidatos de 10 
vector de movimiento, maxNumMVPCand, menos 1 (maxNumMVPCand-1), de la lista de candidatos de vector de 
movimiento. 

La Fig. 14 es una vista que ilustra esquemáticamente un proceso de determinación de un vector de movimiento de 
predicción entre candidatos de vector de movimiento en una lista de candidatos de vector de movimiento. 

Con referencia a la Fig. 14, el codificador y el decodificador pueden determinar un vector de movimiento de 15 
predicción a partir de candidatos de vector de movimiento incluidos en una lista de candidatos de vector de 
movimiento 1400 que se haya ajustado mediante el proceso anterior. 

Según una realización, el codificador y el decodificador pueden determinar, como vector de movimiento de 
predicción, un candidato de vector de movimiento en la lista de candidatos de vector de movimiento 1400 
correspondiente a un índice de candidato de vector de movimiento específico. Por ejemplo, en caso de que el 20 
número máximo de candidatos de vector de movimiento, maxNumMVPCand, sea 2, y el índice de candidato de 
vector de movimiento sea 1, se puede determinar un candidato de vector de movimiento (2,3) como vector de 
movimiento de predicción. 

El codificador y el decodificador pueden generar un bloque de predicción realizando inter predicción o compensación 
de movimiento en base al valor del vector de movimiento de predicción determinado. 25 

Aunque en las realizaciones los métodos se describen en base a diagramas de flujo con una serie de pasos o 
bloques, algunos pasos se pueden realizar simultáneamente con o en una secuencia diferente de otros pasos. 
Además, se puede entender por los expertos en la técnica que se pueden incluir otros pasos de manera no exclusiva 
en los pasos de los diagramas de flujo o se pueden eliminar uno o más pasos de los diagramas de flujo sin afectar el 
alcance de la presente invención. 30 

E13738327
18-11-2020ES 2 832 573 T3

 



17 

REIVINDICACIONES 

1. Un método de decodificación de imágenes que comprende: 

configurar una lista de candidatos de vector de movimiento; 

modificar (S450) la lista de candidatos de vector de movimiento añadiendo un vector de movimiento (0,0) en 
base a un número de candidatos de vector de movimiento en la lista de candidatos de vector de movimiento; y 5 
determinar (S460) un vector de movimiento de predicción en base a la lista de candidatos de vector de 
movimiento modificada, 

en donde la configuración de la lista de candidatos de vector de movimiento comprende: 

derivar (S410) un máximo de dos candidatos de vector de movimiento espaciales correspondientes a bloques 
reconstruidos espacialmente adyacentes a un bloque actual, en donde al menos uno de los candidatos de vector 10 
de movimiento espaciales derivados se genera realizando un escalado en base a una diferencia entre una 
imagen de referencia del bloque actual y una imagen de referencia del bloque reconstruido; 

derivar (S420) un candidato de vector de movimiento temporal correspondiente a un bloque situado en la misma 
ubicación reconstruido en una imagen situada en la misma ubicación temporalmente vecina al bloque actual, en 
donde el candidato de vector de movimiento temporal derivado se genera realizando un escalado en base a una 15 
diferencia entre una primera distancia entre una imagen actual y la imagen de referencia del bloque actual y una 
segunda distancia entre la imagen situada en la misma ubicación y una imagen de referencia del bloque situado 
en la misma ubicación; 

añadir (S430) los candidatos de vector de movimiento espaciales derivados y el candidato de vector de 
movimiento temporal derivado a la lista de candidatos de vector de movimiento; 20 

comprobar si dos candidatos de vector de movimiento espaciales derivados tienen un mismo valor de vector de 
movimiento; y 

eliminar (S440) uno de los candidatos de vector de movimiento espaciales que tiene el mismo valor de vector de 
movimiento de la lista de candidatos de vector de movimiento; 

en donde el candidato de vector de movimiento temporal no se deriva cuando dos candidatos de vector de 25 
movimiento espaciales derivados están presentes y son diferentes uno de otro; 

en donde cuando el número de candidatos de vector de movimiento en la lista de candidatos de vector de 
movimiento es menor que 2, la modificación de la lista de candidatos de vector de movimiento añade 
repetidamente el vector de movimiento (0,0) hasta que el número de candidatos de vector de movimiento en la 
lista de candidatos de vector de movimiento alcanza 2, 30 

en donde cuando no está presente ningún candidato de vector de movimiento en la lista de candidatos de vector 
de movimiento, se añaden dos vectores de movimiento (0,0) a la lista de candidatos de vector de movimiento. 

2. El método de decodificación de imágenes de la reivindicación 1, en donde cuando están presentes dos mismos 
candidatos de vector de movimiento espaciales, un candidato de vector de movimiento espacial que tiene un índice 
de candidato de vector de movimiento más alto de los dos mismos candidatos de vector de movimiento espaciales 35 
se elimina de la lista de candidatos de vector de movimiento. 

3. El método de decodificación de imágenes de la reivindicación 1, en donde cuando el número de candidatos de 
vector de movimiento en la lista de candidatos de vector de movimiento es mayor que 2, la modificación de la lista de 
candidatos de vector de movimiento elimina, de la lista de candidatos de vector de movimiento, un candidato de 
vector de movimiento que tiene un índice mayor que 1. 40 

4. Un método de codificación de imágenes que comprende: 

configurar una lista de candidatos de vector de movimiento; 

modificar (S450) la lista de candidatos de vector de movimiento añadiendo un vector de movimiento (0,0) en 
base a un número de candidatos de vector de movimiento en la lista de candidatos de vector de movimiento; y 
determinar (S460) un vector de movimiento de predicción en base a la lista de candidatos de vector de 45 
movimiento modificada, 

en donde la configuración de la lista de candidatos de vector de movimiento comprende: 

derivar (S410) un máximo de dos candidatos de vector de movimiento espaciales correspondientes a bloques 
reconstruidos espacialmente adyacentes a un bloque actual, en donde al menos uno de los candidatos de vector 
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de movimiento espaciales derivados se genera realizando un escalado en base a una diferencia entre una 
imagen de referencia del bloque actual y una imagen de referencia del bloque reconstruido; 

derivar (S420) un candidato de vector de movimiento temporal correspondiente a un bloque situado en la misma 
ubicación reconstruido en una imagen situada en la misma ubicación temporalmente vecina al bloque actual, en 
donde el candidato de vector de movimiento temporal derivado se genera realizando un escalado en base a una 5 
diferencia entre una primera distancia entre una imagen actual y la imagen de referencia del bloque actual y una 
segunda distancia entre la imagen situada en la misma ubicación y una imagen de referencia del bloque situado 
en la misma ubicación; 

añadir (S430) los candidatos de vector de movimiento espaciales derivados y el candidato de vector de 
movimiento temporal derivado a la lista de candidatos de vector de movimiento; 10 

comprobar si dos candidatos de vector de movimiento espaciales derivados tienen un mismo valor de vector de 
movimiento; y 

eliminar (S440) uno de los candidatos de vector de movimiento espaciales que tiene el mismo valor de vector de 
movimiento de la lista de candidatos de vector de movimiento; 

en donde el candidato de vector de movimiento temporal no se deriva cuando están presentes dos candidatos de 15 
vector de movimiento espaciales derivados y son diferentes uno de otro; 

en donde cuando el número de candidatos de vector de movimiento en la lista de candidatos de vector de 
movimiento es menor que 2, la modificación de la lista de candidatos de vector de movimiento añade 
repetidamente el vector de movimiento (0,0) hasta que el número de candidatos de vector de movimiento en la 
lista de candidatos de vector de movimiento alcanza 2, 20 

en donde cuando no está presente ningún candidato de vector de movimiento en la lista de candidatos de vector 
de movimiento, dos vectores de movimiento (0,0) se añaden a la lista de candidatos de vector de movimiento. 

E13738327
18-11-2020ES 2 832 573 T3

 



19 

 

E13738327
18-11-2020ES 2 832 573 T3

 



20 

 

E13738327
18-11-2020ES 2 832 573 T3

 



21 

 

E13738327
18-11-2020ES 2 832 573 T3

 



22 

 

E13738327
18-11-2020ES 2 832 573 T3

 



23 

 

E13738327
18-11-2020ES 2 832 573 T3

 



24 

 

E13738327
18-11-2020ES 2 832 573 T3

 



25 

 

E13738327
18-11-2020ES 2 832 573 T3

 



26 

 

E13738327
18-11-2020ES 2 832 573 T3

 



27 

 

E13738327
18-11-2020ES 2 832 573 T3

 



28 

 

E13738327
18-11-2020ES 2 832 573 T3

 



29 

 

E13738327
18-11-2020ES 2 832 573 T3

 



30 

 

E13738327
18-11-2020ES 2 832 573 T3

 



31 

 

E13738327
18-11-2020ES 2 832 573 T3

 



32 

 

E13738327
18-11-2020ES 2 832 573 T3

 


	Primera Página
	Descripción
	Reivindicaciones
	Dibujos

